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PRÉFACE. 


Les  deus  Livres  dont  se  compose  celte  troisième  Partie  sont 
d'étendue  très  inégale. 

Le  Livre  VI,  qui  traite  des  lignes  géodésiques  et  de  la  cour- 
bure géodésigue,  contient  l'exposé  des  recherclies  les  plus  récentes 
relatives  à  la  détermination  des  lignes  géodésiques,  à  la  courbure 
géodésique,  au  plus  court  chemin  entre  deux  points  d'une  même 
surface;  il  se  termine  par  l'étude  des  triangles  géodésiques  et  la 
démonstration  du  célèbre  théorème  de  Gauss  relatif  à  ces  triangles. 
Le  Livre  VII,  qui  est  consacré  tout  entier  à  l'étude  de  la  défor- 
mation des  surfaces,  débute  par  un  exposé  de  la  belle  théorie  des 
paramètres  différentiels  que  l'on  doit  à  M.  Beltrami.  Après  avoir 
indiqué  comment  on  reconnaît  si  deux  surfaces  sont  appbeables 
l'une  sur  l'autre,  comment  on  forme  l'équation  aux  dérivées  par- 
tielles dont  dépend  la  détermination  des  surfaces  applicables  sur 
une  surface  donnée,  j'applique  les  propositions  générales  à  l'étude 
de  la  déformation  des  surfaces  réglées,  à  la  démonstration  des 
relations  que  M.  Weingarten  a  établies  entre  les  surfaces  appli- 
cables sur  les  surfaces  de  révolution  et  celles  pour  lesquelles  les 
rayons  de  courbure  principaux  sont  fonctions  l'un  de  l'autre. 
Je  signalerai  aussi  un  théorème  fondamental  établissant  une  rela- 
tion entre  les  systèmes  cycliques  et  la  théorie  de  la  déformation. 
Les  vingt-huit  premières  feuilles  de  cette  Partie  ont  paru  depuis 
trois  ans.  J'espérais  pouvoir  terminer  mon  Ouvrage  par  l'étude  de 
la  déformation  infiniment  petite:  mais  cette  théorie  a  pris  un  tel 
développement  dans  mes  leçons,  depuis  1883,  que  j'ai  dû  me 
résoudre  à  la  réserver  pour  une  quatrième  Partie. 
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Celte  quatrième  Partie  est  presque  entièrement  terminée  et  l'im- 
pression en  est  déjà  commencée. 

Il  me  reste  à  remercier  encore  MM,  Morin,  Goursat,  Kœnîgs, 
RafFy,  Cosserat,  qui  ont  bien  voulu  me  prêter  leur  concours  le  plus 
empressé  pour  la  révision  des  épreuves.  G.  D. 

10  juillet  1894- 
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Première  Partie. 
Page  3,  ligne  ■';  au  lieu  de  a"c",  lisez  d'b° . 
Page  10,  au  lieu  de  q  ds,  lisez  —  q  ds. 

Page  i6,  changer  les  signes  des  premiers  membres  des  équations  (2i). 
Page  27,  équation  (19)  dans  le  3"  membre,  au  lieu  ds  y,  lisez  —  ■;. 
Page  ^î,  ligne  8,  au  lieu  de  formules  (^),  lisez  formules  (s). 
Page  96,  ligne  18,  au  lieu  de  n"  6J,  lises  n-  66. 
Page  i4S,  formule  {,a),  au  lieu  de  \  lisez  >.'. 
Page  149,  note,  i»  ligne,  au  lieu  de  mdu  +  ndv',  lisez  {m  du-i-  n  dvy. 

Page  ::<,,  formule  (27)  dans  le  dénominateur,  au  lieu  de  (^^  ^^J '  '"^^ 

Page  235,  ligne  i,  au  lieu  de  R,  lisez  r. 

Page  ï54,  ajouter  -i-p  dans  le  premier  membre  de  la  3*  équation. 

Page  369,  ligne  14  4  partir  du  bas,  au  lieu  de  sphère,  lisez  surface. 

Page  182,  dans  la  formule  qui  termine  le  n"  184,  rétablir  du  dv  en  facteur  dans 
le  second  membre. 

Page  3go,  formules  (19),  et  page  291,  formules  (21)  et  (5?),  changer  le  signe 

Page  297,  formule  (4).  dans  la  deuxième  intégrale,  au  lieu  de  i  +  a,u,,  lisez 

Page  327,  formules  (16),  au  lieu  de  i-  =  r,,  Usez  /■  —  >.'\. 

Page  33.1,  iigne  16,  au  Heu  de  g,(<')Ç|  (■■,),  H^ez  Qi^'iÇA^,). 

Page  336,  dans  le  second  membre  de  la  4'  ligne  de  formules,  au  lieu  de 

Page  336,  au  lieu  de  la  deuxième  équation  (2S),  lisez 
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Deuxième  Partie. 
Page  35,  ligne  i.,  au  lieu  de  -  ftA,,  Ihci:  hA,. 
Page  179,  ligne  6  i  partir  du  bas,  au  Heu  de  — '  lises  ^- 


Page  19^1,  ligne  6, 

aii.  lieu  de 

^,-A.B,         3.=  A.,1Î„ 

5.=  AA„       £,=  BB,. 

Page  332,  ligne  1: 

i,  au  lieu  de  {^1),  lises  (11). 

Page  433,  ligne  9, 

au  lieu  de  troisième,  liseï  quatrième. 

Troisième  Partie. 

Page  GG,  lignes  B 
qnadratures. 

et  9  du  titre,  supprimez  que  l'on  peut 

Page  73,  ligne  5  . 
l'intégration  d'uiu 

;n  remonunt,  après  par  des  quadratur 
:  équation  différentielle  de  forme  déter. 

Page  74,  ligne  a,  au  lieu  de  el^+'i'",  lisez  e'."*')''. 
Page  i57,  lîgne^iî  du  titre,  supprimes  le  mot  six. 
Page  a88,  ligne  3,  au  lieu  de  applicable,  lisez  applicables. 

u,  lieu  de  iB,  y,  s  dans  les  seconds  1 

Page  Ï99,  ligne  10,  au  lieu  de  parallèles  Qx,  lise/  parallèles  à  Ox. 
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THÉORIE  GÉNÉRALE 

DES    SURFACES. 

TROISIÈME   PARTIE. 


LIVRE  VI. 

LIGNES  GÉOIIÉSIQUES  ET  COL'RIÎURK  GÉODÉSIQUE 


CHAPITRE   [. 

DÉTERMIMATIOH    DES    &ÉODÉSIQIIES    PAU    LA   MÉTHODE    DE    JACOBl. 

Surfaces  de  révolution;  lignes  géodcisîques.  —  Équation  de  Ciairaut.  —  Déternii- 
nation  des  surfaces  poar  lesquelles  les  géodésiquea  sont  géûéralementfci'mées; 
celles  de  ces  surfaces  qai  ont  un  Equateur  sont  applicables  sur  la  sphère.  — 
Géodésiques  des  surfaces  dont  l'élément  linéaire  est  réductible  à  la  forme 
étudiée  par  SI.  Liouïille 

(ts'=  [U  — V)(Uf  rfu'-f-Vf  rfi)')- 

Forme  géométrique  que  l'on  peut  donner  à  l'intégrale  première.  —  Première 
application  au  plan  et  à  la  sphère.  —  Géodésiques  de  l'ellipsoïde;  leur  discus- 
sion sommaire  et  leur  division  en  trois  espèces.  —  Propositions  géométriques 
se  rapportant  à  l'élément  linéaire  de  Liouville  ;  coniques  géodésiques  iso- 
thermes; familles  de  courbes  qui  peuvent  être  regardées  de  deux  manières  dif- 
férentes comme  formées  de  coniques  géodésiques.  —  Extension  de  divers  théo- 
rèmes de  Graves  et  de  M.  Chasies. 


578.  Nous  avons  vu  [ÏI,  p.  4^8]  que  si  l'élément  linéaire  d'un 
surface  est  donné  sous  sa  forme  la  plus  générale 
(i)  ds^  =  E  rfu! -i- a  F  rfu  rfk> -1-  Gdv^. 

la  détermination  des  lignes  géodésiques  de  la  surface  se  ramène 
D.  —  m.  I 
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celte  d'une  solution,  contenant  une  constante  arbit 
quation 


(2)  ^(^■ 


'  EG  — Fï 


où  p  et  q  désignent,  selon  l'usage,  les  dérivées 
Alors  l'équation  générale  d'une  ligne  géodésiqui 


C  désignant  une  nouvelle  constante;  et,  on  chaque  point  de  cette 
ligne,  on  aura 


les  différentielles  du,  dv,  ds  se  rapportant  à  un  déplacement  sur 
la  ligne  géodësique. 

579.  Une  solution  9  satisfaisant  à  la  condition  que  nous  venons 
d'indiquer  s'obtient  presque  immédiatement  dans  quelques  cas 
simples,  que  nous  allons  étudier  en  premier  lieu. 

Supposons  d'abord  que  E,  F,  G  dépendent  de  la  seule  variable  u  ; 
auquel  cas,  on  le  reconnaît  aisément,  l'élément  linéaire  (i)  con- 
vient à  une  surface  applicable  sur  une  surface  de  révolution.  On 
pourra  prendre  alors 

C  désignant  une  constante;  et  l'équation  (à)  fera  connaître  ^'(u). 
d'où  l'on  déduira  par  une  quadrature  la  fonction  f{u)  et,  par 
suite,  la  fonction  9.  On  trouve  ainsi 


.  =  C.-h/ 


CF  ■+■  ^/EG— F^v'C -^ -i^ 


et  il  suffira  de  porter  cette  valeur  de  â  dans  l'équation  (3)  pour 
obtenir  l'équation  générale  des  lignes  géodcsiques. 

580.   Considérons,  par  exemple,  une  surface  de  révolution  dont 
l'élément  linéaire  soit  donné  sons  la  forme 
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DÉTERHINATION    DES   GBODÉSIQUES.  3 

OÙ  /■  est  une  fonction  de  u;  u  désignera  l'arc  du  méridien  compté 
à  partir  d'one  origine  fixe  et  r  le  rayon  du  parallèle  passant  par  le 
point  de  coordonnées  u,  c  Ou  aura  ici,  en  mettant  a  au  lieu 
de  C, 

et  l'équation  générale  des  géodcsiqucs  sera 
f       du 

avec  les  deux  constantes  arbilraires  a  et  a'. 
L'équation  différentielle  du  premier  ordre 

des  lignes  géodésiques  qui  correspondent  à  la  même  valeur  de  a 
peut  se  mettre  sous  la  forme  élégante 

(9)  rsm«>  =  a, 

(0  désignant  l'angle  que  fait  en  cliaque  point  la  ligne  géodésique 
avec  le  méridien  de  la  surface.  Cette  dernière  relation,  qui  est  due 
à  Clairaut  et  qui  est  très  utile  pour  la  discussion,  n'est  d'ailleurs 
qu'une  conséquence  du  théorème  des  moments  lorsqu'on  regarde 
la  ligne  géodésique  comme  la  trajectoire  d'un  point  qui  n'est 
soumis  à  aucune  force. 

U  résulte  immédiatement  de  la  formule  (7)  que  toutes  les  géodé- 
siques qui  correspondent  à  la  même  valeur  de  a  et  à  des  valeurs 
différentes  de  a!  sont  les  différentes  positions  que  prend  l'une 
d'elles  en  tournant  autour  de  l'axe.  Les  trajectoires  orthogonales 
de  ces  différentes  positions  s'obtiennent  en  égalant  à  une  con- 
stante la  fonction  6  définie  par  l'équation  (6). 

Sous  l'une  ou  l'autre  de  ses  formes  (S)  ou  (9),  l'intégrale  pre- 
mière admet  une  solution  singulière  qu'il  faudra  évidemment 
rejeter.  En  faisant,  par  exemple, 

on  obtiendrait  un  [tarallèle  quelconque  de  la  surface.   Or  il  est 
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évident  a  priori  qu'un  parallèle  ne  peut  devenir  une  ligne  géode- 
sique  que  dans  le  cas  oii  son  plan  coupe  la  surface  à  angle  droit, 
le  rayon  du  parallèle  passant  alors,  en  général,  par  un  maximum 


581.  Sans  nous  arrêter  à  expliquer  comment  s'est  inti'odaite 
cette  solution  étrangère,  nous  remarquerons  que  les  équations  (8) 
et  (9)  rendent  possible  une  discussion  générale  de  la  ligne  géodé- 
sîque.  On  verra  aisément  que,  si  le  méridien  a  des  branches  in- 
finies, il  y  a  des  lignes  géodésiqnes  qui  s'étendent  elles-mêmes  à 
l'infini.  Elles  deviennent  généralement  asymptotes  à  une  section 
pSane  parallèle  à  l'axe;  mais  elles  peuvent  aussi  tourner  indéfini- 
ment autour  de  cet  axe,  comme  il  arrive  dans  le  cylindre  et  dans 
le  paraboloïde  de  révolution.  S'il  y  a  sur  ia  surface  un  parallèle 
minimum,  il  y  aura  généralement  des  lignes  géodésiqnes  se  rappro- 
chant indéfiniment  de  ce  parallèle,  sans  jamais  se  confondre  avec 
lui.  C'est  ce  qui  a  lieu  pour  l'hyperboloïde  de  révolution  (  '  ),  Dans 
ce  qui  va  suivre,  nous  nous  contenterons  d'examiner  le  cas  parti- 
culièrement inléressanLoù  la  surface  admet  un  parallèle  maximum, 
et  nous  allons  montrer  qu'il  existe  une  infinité  de  lignes  géodé- 
sîques  dont  le  cours  se  déroule  tout  entier  dans  la  zone  qui  con- 
tient ce  parallèle. 

582.  ^o'itMM!  {fig.  37)le  parallèle  maximum  de  rayon  OM  =  R 
et  soient PP',QQ'  deux  parallèles  de  rayon  égal  à  «qui  limiteront 
une  zone,  divisée  en  deus  parties  généralement  inégales  par  le  pa- 
rallèle MM'.  Il  est  évident  que  les  lignes  géodésiqnes,  toutes  égales, 
définies  par  l'équation 

_   r       a  du 


(')  On  pourra  consulter,  dans  le  bel  Ouvrage  de  M.  G.-II.  Halphen,  une  étude 
développée  des  lignes  géodésiqnes  des  surfaces  de  révolution  du  second  degré. 
Voir  Traité  des  foiictions  elliptiques  et  de  leurs  applications,  t.  II,  Ghap.  VI. 
Dans  le  cas  de  l'hyperboloïde  de  révolution  à  une  nappe,  il  y  a  troia  espèces  dif- 
férentes de  lignes  géodéaiques.  Les  unes  sont  tangentes  à  un  parallèle  de  la  sur- 
face, les  autres  rencontrent  sous  un  angle  fini  tous  les  parallèles  et  le  cercle  de 
gorge;  enfin,  la  troisième  espèce  est  formée  de  géodésiqnes  asymptotes  au  cercle 
de  gorge. 
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sonl  comprises  dans  la  zone  que  nous  venons  de  définir  et  tan- 
gentes aux  deus:  parallèles  PP*,  QQ'-  Imaginons,  par  exemple,  qu'on 


irte  d'unpoint/i  situé  sur  le  parallèle  PP',  en  atlrilniant  le  signe 
-  au  radical.  Dans  la  zone  limitée  par  PP'  et  MM',  /■  ira  en  crois- 
nt  et,  si  l'on  désigne  par  (■„  la  valeur  initiale  de  C,  on  aura 


(10) 


/■'"       a  du 


du,  étant  la  différentielle  de  l'arc  du  méridien,  sera  défini  par  une 

équation  de  la  forme 

(il)  da  =  <o{r)dr, 

et  V  s'obtiendra  par  la  quadrature  précédente.  Cette  formule  (lo) 
sera  valable  tant  que  r  ne  dépassera  pas  R.  Pour  r  =  R,  on  aura 
une  valeur  t',  de  v  définie  par  l'équation 

i-i-o  =  f'''"f(r)dr 

Lorsque  la  ligne  géodésique  pénétrera  dans  la  zone  MM'QQ', 
r  ira  en  diminuant.  On  aura  ici 


i(r)  étant  une  fonction  qui  sera  distincte  de  f(r)  tant  que  MM' 
ne  sera  pas  un  plan  de  symétrie,  un  équateur  de  la  surface;  et 
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l'cquiitioii  de  îa  ligne  géodcsiqiie  dans  celte  zone  sera 

Pour  /■  =:  a,  la  ligne  géodésJque  deviendra  tangente  en  un  cer- 
tain point  q  aa  parallèle  inférieur  et  la  valeur  Ca  de  v  correspon- 
dante à  ce  point  sera  définie  par  l'équation 


r)dr 


Par  suite,  l'angle  ii  compris  enire  les  méridiens  passant  par  le 
point  final  q  et  le  point  initial  p  de  la  ligne  géodésicjue  aura  pour 


-r=''^ 


Pour  obtenir  le  cours  ultérieur  de  la  ligne  géodésiqiie,  il  suffira 
évidemment  de  prendre  la  symétrique  de  la  portion  trouvée  par 
rapport  au  plan  méridien  passant  par  çjr,  puis  de  faire  tourner  l'en- 
semble des  deux  portions  ainsi  obtenues  autour  de  l'axe  de  la  sur- 
face successivement  des  angles  aQ,  4^i  6^)  ■  ■  ■  ;  de  sorte  que  la 
ligne  géodésique  se  composera  d'une  suite  de  segments  égaux  dis- 
posés symétriquement  autour  de  l'axe.  Ces  segments  seront  en 
nombre  illimité  tant  que  le  rapport  de  ii  au  nombre  ir  ne  sera  pas 
un  nombre  commensurable. 

On  sait  que,  sur  la  spbère,  les  lignes  géodésiques  sont  toutes 
fermées.  Proposons-nous  de  trouver  toutes  les  surfaces  jouissant 
de  la  même  propriété.  Elles  devront  avoir,  on  le  reconnaîtra  aisé- 
ment, au  moins  un  parallèle  maximum;  et,  pour  que  les  lignes 
géodésiques  demeurant  dans  le  voisinage  de  ce  parallèle  soient 
toutes  fermées,  il  faudra  que  l'angle  û  défini  par  la  formule  (i5) 
soit  dans  un  rapport  commensurable  à  -a  pour  toutes  les  valeurs 
de  a.  Celte  condition  exige  évidemmcni  que  l'angle  0  soU  indé- 
pendant de  a.  On  devra  donc  avoir 


(16) 


ly 


yo(r)^l,(r)\,lr  __ 
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m  désignant  un  nombre  commensurable  constant.  Nous  sommes 
ainsi  conduits  au  problème  d'Analyse  suivant  :  Déterminer  la  fonc- 
tion cp(/')  +  ij;(r)  de  telle  manière  que  l'équation  précédente  ait 
lieu,  au  moins  pour  toutes  les  valeurs  de  a  suffisamment  voisines 
deR. 

Par  un  changement  de  notations  on  ramène  le  problème  précé- 
dent à  celui  qui  est  résolu  dans  la  théorie  des  courbes  lautochrones. 

Posons 

L'intégrale  précédente  prend  la  forme 


et,  pour  qu'elle  soit  indépendante  de  a,  il  faut  que  l'on  ait, 
on  sait, 


lOtations  primitives. 


~1    ^JiJ^ 


Il  suffira  donc  de  prendre  C  ^^  »i,  m  étant  u 
surable,  et  l'on  aura  l'équation  de  condition 


Cette  équation  admet  une  interprétation  géométrique.  Remar- 
quons que  les  intég^rales 

f   'i(r)dr.,  f   ■}^{r)dr 

désignent  les  arcs  du  méridien  comptés  à  partir  du  parallèle  MM', 
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le  pi'emier  dans  la  zone  supérieure,  le  second  dans  In  zone  inTë- 
rioiire.  En  désignant  par  n,  s'  ces  deux  arcs,  ia  formule  (iS)  nous 
donne 

(■si  ,-,'=, «H.voci. 

Ainsi)  pour  que  les  lignes  géodesiques  soient  fermées,  il  faut 
que  l'arc  du  méridien  compris  entre  deux  parallèles  égaux 
soit  égal  à  m  fois  l'expression  que  l'on  obtiendrait  si  l'on  rem- 
plaçait la  surface  par  une  sphère  de  rayon  R, 

Dans  le  cas  où  le  parallèle  maximum  est  un  plan  de  symétrie. 

l'équation  (19)  nous  donne 

et  l'élément  linéaire  de  la  surface  de  révolution  prend  la  forme 


(ao)  u=mRa;        »  =  mc\ 

l'élément  linéaire  deviendra 

(ai)  ds^--^  ni=  R2 ( (/(('^ -!-  cos'M'rfc'^). 

Sous  cette  forme,  on  reconnaît  immédiatement  qu'il  convient  à 
une  surface  de  révolution  applicable  sur  la  sphère  de  rayon  mR. 
La  condition  que  m  soit  un  nombre  commensurable  s'interprète 
géométriquement  de  la  manière  suivante. 

Considérons  une  surface  de  révolution  comme  composée  d'un 
nombre  illimité  de  feuillets  superposés,  engendrés  par  la  rolalion 
indéfinie  dit  méridien.  Alors  un  point  de  cette  surface  aura  une 
infinité  de  systèmes  de  coordonnées  u,  c;  u,  p-|-27r;  ...,  u, 
v  -+--îh-K: .  . .,  suivant  qu'on  le  considérera  comme  appartenant  au 
premier,  au  second  fetiillet  ou  au  feuillet  de  rang  A  -f-  i.  D'après 
cela,  les  formules  (ao)  feront  correspondre  à  un  point  (u,  c)de 
la  surface  de  révolution  un  point  (u',  c')  de  la  sphère  défini  par 
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Il  éUiit  un  entier  quelconque.  Or,  si  m  est  incommensurable,  les 
valeurs  obtenues  de  v'  correspondent  toutes  à  des  points  distincts 
de  la  sphère;  au  contraire,  si  m  est  commensiirable,  ces  valeurs 
de  v'  ne  conviennent  qu'à  un  nombre  limité  de  points.  Gomme  le 
même  résultat  se  retrouve  dans  la  transformation  inverse,  nous 
pouvons  énoncer  le  théorème  suivant  : 

Les  seules  surfaces  de  révolution,  ayant  un  équateur,  pour 
lesquelles  les  lignes  gèodésiques  soient  toujours  fermées,  sont 
la  sphère  et  les  surfaces  qui  sont  applicables  sur  la  sphère  de 
telle  manière  qu'à  chaque  point  de  l'une  des  surfaces  corres- 
pondent des  points  en  nombre  limité  de  l'autre  (  '  ). 

583.  Considérons  maintenant  l'élément  linéaire  défini  par  la 
formule  générale 

(23)  rfs^-  {\J  —  Y){V\  diC'-^  Y\  dv°-). 

où  U,  U|  désignent  des  fonctions  de  u  et  V,  V,  des  fonctions  de  c. 
On  pourrait,  sans  restreindre  la  généralité,  supposer  U)  =^  V,  =  i  ; 
mais  nous  garderons  la  forme  précédente,  parce  qu'elle  est  la  plus 
commode  pour  les  applications.  Remarquons  d'ailleurs  qu'elle 
comprend  comme  cas  particulier  celle  qui  convient  aux  surfaces 
de  révolution;  il  suffira  d'y  remplacer  V  par  une  constante.  En 
choisissant  convenablement  les  difi'érentes  fonctions,  on  retrouvera 
aussi,  nous  l'avons  déjà  remarqué  [I,  p.  iS^],  l'élément  linéaire 
de  l'ellipsoïde  à  trois  axes  inégaux  rapporté  à  ses  lignes  de  cour- 
bure. C'est  à  Jacobi  que  l'on  doit,  nous  l'avons  déjà  dit,  la  déter- 
mination des  lignes  géodésiques  de  celte  dernière  surface.  M.  Liou- 
ville,  qui  a,  le  premier,  considéré  l'élément  linéaire  (aS)  sous  sa 
forme  la  plus  générale,  a  pu  lui  appliquer,  sans  avoir  besoin  de  îa 
modifier,  la  méthode  si  simple  de  Jacobi. 


(')  Au  n°  77  nous  avons  étudié  d'une  manière  géaéraie  les  surfaces  de  révc 
tion  applicables  sur  la  sphèi-e. 


y  Google 


L'équation  f|ii"il  s'agil.  d'intégrer  est  ici 
Ecrivons-la  comme  il  suit 

"B;(a)"-«-vie)'-^^ 

nous  reconnaîtrons  immédiatement  qu'elle  admet  une  infinité  de 
solutions  qui  sont  la  somme  d'une  fonction  de  u  et  d'une  fonction 
de  \>.  Pour  de  telles  solutions,  en  effet,  la  valeur  commune  des 
deux  membres  de  l'équation  précédente  ne  peut  dépendre  ni  de  v 
ni  de  u  et  doit,  par  suite,  se  réduire  à  une  constante,  que  nous 
désignerons  par  a.  On  trouve  ainsi 

ce  qui  donne 

(?.G)  e  =  Tu,  v/û -"ô  rfM  +  Tviv/^^^ffr. 

les  radicaux  y'LI — a,  y'«  —  V  étant  pvis  avec  des  signes  quel- 
conques. 

Il  suffira  maintenant  de  prendre  la  dérivée  de  9  par  rapport  à  a 
el  l'on  sera  conduit  à  l'équation  générale  des  lignes  géodésiques 


Si  l'on  diffcrentie  cette  équation,  on  obtient  la  relation 
,  Q.  U|  du.  V,  dv    _ 

qui  peut  être  regardée  comme  une  intégrale  première  de  l'équation 
différentielle  des  lignes  géodésiques. 

M.  Liouville  a  montré  qu'on  peut  la  transformer  d'une  manière 
élégante  en  introduisant  l'angle  lo  que  fait,  en  chaque  point,  la 
ligne  géodéslque  avec  la  courbe  coordonnée  de  paramètre  v.  On 
a,  en  effet  (n^  499). 

ds  COS.U  =  U,  i/ÎT^  du,         ds  sLiiui  =  V, v/ÏÏ^^  dv; 
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DbîTERlIINATlON   DES    GBODESIQrES.  Il 

ci^  qui  permet  de  remplacer  l'équalion  (28)  parla  suivante 

En  résolvant  par  rapport  à  la  constante,  on  trouvera 
(3o)  a  =  Usin3u.  +  VcosS(u. 

Cette  forme  du  l'intégrale  première  correspond  à  l'équation  (  g) 
de  Ciairaut;  elle  est  très  souvent  employée. 

584.  On  aurait  pu  obtenir  les  résultats  précédents  par  l'emploi 
d'un  élégant  artifice  de  calcul.  Reprenons  l'expression  de  l'élément 
linéaire 

qu'on  peut  mettre  sous  la  forme 

d.=  =  [(v/ïrr^)V(/^- vT][(u,  rf«)'-,- (Vi  rf.)=j. 

On  a  ainsi  le  produit  de  deux  sommes  de  carrés.  En  appliquant 
une  formule  bien  connue,  on  peut  transformer  ce  produit  en  une 
somme  de  carrés,  ce  qui  donne 

ds-'=  (u,  ■^TT^du  -\-  V,  •/^^^  dvf-'r-iy^  /lT^  d«  —  Uiv'^T^^'  du}'. 

Posons  

[   Li, \/U~adu-^  V, s/a  —  ^dv^  d%, 
(3i)  I     Mjda  \,di'     _^^_ 

il  viendra 

Ci-^-)  ds^^-  dfi^^i^V  —  a){a-\jd<i]. 

Cette  formule  met  immédiatement  en  évidence  les  lignes  géode- 
siques  (9i  =  const.)  et  leurs  trajectoires  orthogonales  (0  =  const.). 
On  retrouve  ainsi  dans  toute  leur  généralité  les  résultats  précé- 
dents :  l'équation  de  la  ligne  géodésique  est 
.,,.  U,  du  V,  dv    _ 

la  différentielle  de  son  arc  est  définie  par  la  formule 


(33)'    ds  =  d'i  =  ICi  x/U-a  du  -h  V,  /a  —  V  d»  = 

/û" 


VV,dii 
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IS  LIVRE    VI.   —    CHAPITRE    I. 

qui  ramène  le  calcul  de  cet  arc  à  celui  de  deux  quadratures.  Les 
deux  équations  précédentes  npus  donnent  encore  les  relations 


i  feront  eouniiitre  les  valoi 


88S-  Parmi  les  surfaces  dont  l'élément  linéaire  est  réductible  à 
la  forme  (aS),  nous  avons  précédemment  signalé  le  plan,  la  sphère 
fil,  p.  422]  et  les  surfaces  du  second  degré  [I,  p.  137,  ou  II, 
p.  379]-  Appliquons  à  ces  surfaces  !a  proposition  générale  que  nous 
venons  d'établir. 

Soit  d'abord 

l'élément  linéaire  du  plan,  rapporté  à  des  coordonnées  elliptiques. 
En  appliquant  la  formule  (33),  on  voit  que  l'équation 


(36) 


V'(|iï-fi5)(^5_a)        ^/t"-i_cï)(vii-a) 


OÙ  ce  désigne  une  constante  arbitraire,  représentera  une  gcodé- 
sique  du  plan,  c'est-à-dire  une  ligne  droite. 

Cette  droite  ne  sera  réelle  que  si  la  constante  a  est  positive  et 
l'on  reconnaîtra  aisément  qu'elle  est  tangente  à  la  conique  liomo- 
focale  de  paramètre  \/a.  Ainsi  l'équation  différentielle  précé- 
dente, qui  n'est  autre  que  l'équation  d'Euler,  admet  pour  in- 
tégrale générale  V équation  en  coordonnées  elliptiques  d'une 
droite  tangente  à  la  conique  homofocale  de  paramètre  \fâ.. 

Ce  résultat  est  dû  à  Lagrange,  qui  l'a  donné  dans  son  étude 
sur  le  problème  des  deux  centres  fixes  ('  )-  Il  avait  alors  un  grand 


{')  Voir  Mécanique  analytique,  seconde  Partie,  Section  Vil,  Ghap.  III,  n°  84. 
Pouv  être  tout  à  fait  exact,  nous  devons  dire  que  Lagrange  obtient  un  résultat 
un  peu  plus  général  et  retrouve  l'équation  d'Euler  dans  ie  cas  où  les  trois  forces 
qu'il  considère  se  réduisent  à  une  seule  émanant  d'un  centre  fixe  et  proportion- 
nelle à  la  distance. 
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intérêt;  car  il  constituait  la  première  intégration  de  l'équalion 

d'Euler  obtenue  en  dehors  des  méthodes  purement  analytiques. 

Remarquons  d'ailleurs  que  l'équalion  (33/  nous  donnera  ici 


(37) 


~   \/Uj.^-c')(U.^-^j  ^{•.^-c^){-,^-y.)' 


et  cette  relation,  qui  fait  connaître  par  des  quadratures  la  longueur 
d'un  segment  de  ligne  droite,  équivaut  au  théorème  d'addition 
pour  les  intégrales  elliptiques  de  seconde  espèce. 

Le  lecteur  établira  aisément  des  résultais  analogues  en  détermi- 
nant les  lignes  géodésiques  de  la  sphère  au  moyen  de  la  forme  que 
nous  avons  donnée  [II,  p.  4^.?.] 

pour  l'élément  linéaire  de  celte  surface  rapportée  à  des  coor- 
données elliptiques. 

Une  seule  différence  mérite  d'être  signalée  entre  ce  cas  et  le 
précédent  :  la  formule  relative  à  l'arc  d'une  ligne  géodésique 
donnera,  pour  la  sphère,  le  théorème  d'addition  des  intégrales 
elliptiques  de  troisième  espèce. 

686.  Considérons  maintenant  une  surface  du  second  degré  et 
choisissons,  pour  fixer  les  idées,  un  ellipsoïde  à  trois  axes  inégaux. 
Si  l'on  conserve  toutes  les  notations  déjà  employées  au  n°  439 
[n,  p.  296]  et  si  ^  désigne  le  paramètre  de  cet  ellipsoïde,  l'é- 
quation de  l'ellipsoïde  sera 


(38) 


fi  -  p       6  —  p  ""  c  — "(ï 


et  l'élément  linéaire  de  cette  surface  sera  donné  par  la  formule 

/(p)ajanl  pour  valeur 

(.(o)  /(p)  =  «o-p)(i-p)(o-pl. 

On  dccliiÎLde  là,  par  l'application  des  formules  précédentes,  que 
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l'équation  généi-ale  d'une  ligne  géodéaique  sera 

a  désignant. une  constante  arbitraire,  et  que  l'arc  de  cette  ligne 
aura  pour  différentielle 


Ces  résultais  sont  bien  d'accord  avec  ceux  que  nous  avons  ob- 
tenus au  n"  iBâ.  p,  paramètre  des  hyperboloïdes  à  deux  nappes, 
est  compris  entre  a  et  b.  On  a  donc 

/(p)>o,         p-p>o. 

De  même,  le  paramètre  p,  des  hjperboloïdes  à  doux  nappes, 
compris  entre  b  et  c,  nous  donne  les  inégalités 

/(p,)<o,         p,-!3>o. 

Il  faudra  donc,  pour  que  ds  soit  réel,  que  l'on  ait 


et,  par  suite,  la  constante  a.  devra  être  comprise  entre  a  et  c.  Cette 
condition  pouvait  être  prévue;  a,  nous  l'avons  vu  aux  n"''  461  et 
■462,  est  le  paramètre  de  la  surface  homofocale  à  laquelle  est  cir- 
conscrite la  développable  formée  par  les  tangentes  de  la  ligne 
géodésique.  Comme  une  droite  ne  peut  être  tangente  à  deux 
ellipsoïdes  liomofocaux,  il  faut  que  a  soit  le  paramètre  d'un  by- 
perboloïde  et,  par  suite,  compris  entre  a  et  c.  De  là  résulte  une 
classification  naturelle  des  lignes  géodésiques  de  l'ellipsoïde,  sui- 
vant que  a  serainférieur,  égal,  ou  supérieur  à  6.  Si  a  est  inférieur 
à  è,  la  développable  formée  par  les  tangentes  de' la  géodésique 
sera  circonscrite  à  un  hjperboloïde  à  une  nappe.  Si  a  est  su- 
périeur à  b,  elle  le  sera  à  un  byperboloïde  à  deux  nappes.  Enfin, 
dans  le  cas  intermédiaire  où  a  est  égal  à  b,  les  tangentes  de  la 
géodésique  iront  toutes  rencontrer  la  focale  hyperbolique.  On 
suit  alors  aisément  le  cours  de  la  ligne  géodésique,  qui  va 
passer  par  deux  des  quatre  ombilics  où  cette  focale  rencontre 
l'ellipsoïde;  et  ces  deux  ombilics  sont  diamétralement  opposés. 
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Ainsi  toutes  les  lignes  géodésiques  qui  passent  par  un  otnbilic 
vont  passer  par  l'ombilic  diamétralement  opposé. 

Si  a  est  différent  de  b,  on  peut  encore  se  rendre  compte,  soit 
parles  équations,  soit  par  la  Géométrie,  de  la  forme  générale  de 
la  ligne  géodésique.  Supposons,  pour  fixer  les  idées, 


A.lors  on  aura  les  limites  suivantes  pour  p  et  pour  p. 

Lorsque  p,  devient  égal  à  a,  l'équation  différentielle  (4i)  nous 
donne 

par  suite,  la  géodésique  doit  être  tangente  à  la  ligue  de  courbure  de 
paramètre  a.  Cette  ligne  se  compose  de  deux  traits  fermés  dia- 
métralement opposés,  décrits  autour  de  deux  ombilics  comme  une 
ellipse  autour  de  ses  fojers;  et  la  ligne  géodésique,  placée  dans  la 
zone  annulaire  comprise  entre  ces  deux  courbes  fermées,  se  diri- 
gera de  l'une  à  l'auli'e  en  leur  devenant  successivement  tangente. 
Si  on  la  prolonge  indéfiniment,  elle  ne  se  fermera  pas,  en  général, 
et  fera  un  nombre  illimité  de  fois  le  tour  de  cette  zone  ellipsoïdale, 
dans  laquelle  elle  est  assujettie  à  demeurer.  On  peut  établir  ces 
résultais  de  la  manière  la  plus  nette  au  moyen  de  l'artifice  suivant. 
Écrivons  les  équations 

qui  se  déduisent  des  formules  (4i)  et  (42)  et  où  l'on  prendra  les 
radicaux  avec  un  signe  déterminé  :  elles  feront  connaître  le  signe 
des  différentielles  d^  et  rfp,  lorsqu'on  suppose  ds  positive,  par 
exemple.  Il  est  vrai  que  les  signes  des  radicaux  peuvent  changer 
lorsque  p  ou  p,  atteignent  les  limites  entre  lesquelles  ces  para- 
mètres doivent  varier.  Pour  éviter  ces  difficultés,  posons 

(i4)  p  =6cos'ç-f-(tsin5(f, 

(45)  pi=  ecns^  41 -4-0  3111511-, 

ce  qui  permettra  bien  d'obtenir,  pour  des  valeurs  réelles  de  o  ou 
de  i[i,  toutes  les  valeurs  de  p  et  de  pi  comprises  dans  les  limites 
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assignées  phis  liauL.  Les  équations  {4'i)  prendront  (a  forme 

y'F(ç),  ^F,  [ib)  étanl  des  radica.\is.  qui  ne  pourront  plus  s' a?iiiu  1er 
et  conserveront  toujours  le  signe  initial,  [i  suit  de  là  que  df  et  d^ 
ne  changeront  jamais  de  signe;  et,  par  suite,  tp,  ^,  considérées 
comme  fonctions  de  s,  oscilleront  d'une  manière  régulière  entre 
les  limites  que'  nous  leur  avons  assignées.  Lorsque  f  variera,  la 
ligne  de  courbure  du  paramètre  p  défini  par  l'équation  (44)  ^^ 
déplacera  en  se  déformant  et  tournera,  toujours  dans  le  môme 
sens,  autour  de  l'axe  des  s  de  l'ellipsoïde.  Le  point  décrivant  de 
la  géodésique,  qui  oscille  sur  la  portion  de  cette  ligne  comprise 
entre  les  deux  points  où  elle  coupe  la  ligne  de  courbure  p,  ^=  a, 
décrira  un  trait  dont  la  forme  générale  sera  bien  celle  que  nous 
avons  indiquée, 

587.  Nous  terminerons  ce  Chapitre  en  faisant  connaître  quel- 
ques propriétés  générales  qui  appartiennent  à  toutes  les  surfaces 
dont  l'élément  linéaire  est  déterminé  par  la  formule  de  Liouville 

(47)  ds^=i'[]  ~\){V\  rii(S4- V^rfi^^), 

les  fonctions  U,  V,  U),  V|  conservant  toute  leur  généralité.  La 
première  de  ces  propriétés  a  été  signalée  par  M.  Dini,  dans  un 
beau  Mémoire  sur  lequel  nous  aurons  l'occasion  de  revenir.  Nous 
avons  vu  (n"  527)  que,  si  l'on  rapporte  une  surface  à  un  système 
d'ellipses  et  d'hyperboles  géodésiques,  l'élément  linéaire  est  déter- 
miné par  la  formule  suivante 

(48)  (■/.!'  = -i 


Ce  système  coordonné,   qui    est  orthogonal,   peut-il  être  iso- 
therme? Pour  qu'il  en  soit  ainsi,  il  faudra  que  l'on  ait 

U|  et  V,  désignant  des  fonctions  qui  dépendent  respectivement 
de  a  et  de  v.  Cette  équation  détermine  <i>  et  nous  donne  pour 
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i'clément  linéaire  de  la  surface  l'expression 

(50)  d,'^  =  (ïJÏ  +  vO  '-^'  "^"'"^^'^  ^'''^' 

qui  rentre  bien  dans  la  forme  (47);  niais  qui  paraît,  au  premier 
abord,  en  être  un  cas  très  particulier.  En  réalité,  les  deux  formules 
sont  aussi  générales  l'tine  que  l'autre;  nous  laisserons  au  lecteur 
le  soin  de  l'établir. 

Ainsi  on  peut  caractériser  l'élément  linéaire  (47)  ^n  disant 
que  les  courbes  coordonnées  forment  un  système  isotherme 
d'ellipses  et  d'hyperboles  géodésiques.  C'est  là  le  résultat  de 
M.  Dini. 

588.  La  seconde  propriété  est  plus  générale  que  la  précédente, 
qu'elle  comprend  comme  cas  limite.  On  y  est  conduit  en  cher- 
chant s'il  existe  des  surfaces  pour  lesquelles  une  famille  de  courbes 
puisse  être  considérée  de  deux  manières  différentes  comme 
formée  d'ellipses  ou  d'hyperboles  géodésiques,  c'est-à-dire  définie 
de  deux  manières  différentes  par  une  équation  de  la  forme 
(5i)  0^^  =  ™nst., 

OÙ  0  et  7  sont  les  distances  géodésiques  à  deux  courbes  fixes. 

Il  est  clair  que,  si  cette  propriété  appartient  à  une  famille  de 
courbes,  elle  appartiendra  aussi  à  la  famille  orthogonale  qui  est 
définie  par  la  relation 

(5^)  0-J-cons-., 

toutes  les  fois  que  la  famille  propo.sée  l'est  par  J'équalion  (ui) 
[II,  p.  4'7]-  La  question  proposée  peut  donc  se  ramener  à  la 
suivante  :  Ecciste-t-il  un  système  orthogonal  gui  puisse  être 
regardé  de  deux  manières  différentes  comme  formé  d'ellipses 
et  d'hyperboles  géodésicjues? 

Soit 
(53)  ds^  =  K'^du.->  +  C^dv-' 

l'expression  de  l'élément  linéaire  qui  convient  à  ce  système  ortho- 
gonal. Par  hypothèse,  les  équations  des  deux  familles  de  courbes 
coordonnées  sont  les  suivantes 

6  -H  CT  =  consl.,        0  —  3  =  i-.oiist., 
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iS  LIVRE    VI.    —  CHAPITRE    I. 

d  et  <7  étant  les  distances  géodésiques  d'un  point  de  la  siirface  à 
deux  coiirbes  fixes  ;  il  faudra  cîonc  cjiic  l'on  ait 

F(«H-.)=»,        F,(«-.)-,,.. 

On  déduit  do  là,  en  résolvant  par  rapport  à  0  et  c, 

(54)  0=?(«)  +  ^(r),        ^^<f{u)-'}^i^). 

Mais  S  et  c,  étant  des  dislances  géodésiques,  doivent  satisfaire 
à  l'équation  aux  dérivées  partielles  caractéristique 


En  exprimant  qu'il  en  est  ainsi  et  que  cette  équation  adm 
deux  solutions  0,  s,  on  est  conduit  à  l'unique  relation 


(S7)  u  =  ^'H«),      v  =  ^'no. 

et,  réciproquement,  toutes  les  fois  que  A  et  C  sont  liés  par  une 
équation  de  la  forme  (56),  les  courbes  coordonnées  sont  des  co- 
niques géodésiques,  lieux  des  points  tels  que  la  somme  ou  la  dif- 
férence de  leurs  distances  géodésiques  aux  deux  courbes  de  base 


[    A/U  du  -+-  r</Y  dv  =  o 
f\/{j  du  —  fs/V  rf.'  =  o 


soit  constante  sur  chacune  d'elles.  Pour  que  ces  courbes  coor- 
données puissent,  de  deux  manières  différentes,  être  regardées 
comme  des  coniques  géodésiques,  il  sera  donc  nécessaire  et  suffi- 
sant qiie  A  et  C  vérifient  deux  relations  distinctes 


de  même  forme  que  l'équation  (56). 

Ces  équations  peuvent  être  résolues  par  rapport  à  A  et  à  C; 
mais,  avant  de  faire  ce  calcul,  nous  remarquerons  qu'on  peut  les 
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mbiner  linéairement  et  en  déduire  l'équation  nouvelle 

>.U-^(i-X)U,       XV  +  (i  — ?.)¥) 

li  sera  de  même  forme  qu'elles,  pourvu  que  'k  soit  une  constante, 
ailleurs  quelconque.  Ainsi  nous  pouvons  déjà  énoncer  le  théo- 


rème sui 


Lorsqu'un  système  orthogonal  peut  être  considéré  de  deux 
manières  distinctes  comme  formé  de  coniques  géodésiques,  il  y 
a  une  infinité  de  manières  différentes  de  lui  conserver  cette 
propriété. 

Si  l'on  caleule  inaJntctianL  les  valeurs  de  A  et  de  C  pour  les 
porter  dans  l'élément  linéaire,  on  obtient  un  rcsultatque  l'on  peut 
écrire  comme  il  suit 

'^'^^  (û^,  +  v7--v) Ku - u,) <;«=-  (V,  -  V) d^^. 

C'est  bien  là  la  forme  générale  étudiée  par  M.  Liouville. 

Réciproquement,  reprenons  cette  forme  générale  (47)-  Si  nous 
prenons  les  deux  solutions  déjà  déterminées 

^  dv. 


de  l'équation  aux  dérivées  partielles  (55);  les  courbes  coordonnées 
seront  définies  par  les  équations 


et,  par  suite,  elles  pourront  être  regardées  d'une  infinité  de  ma- 
nières comme  des  coniques  géodésiques. 

889.  La  proposition  que  nous  venons  d'établir  offre  le  plus 
grand  intérêt  :  elle  fait  connaître  la  véritable  origine  des  théorèmes 
de  Graves  et  de  M.  Ghasles  sur  les  arcs  de  coniques  à  différence 
rectifiahle  et  elle  permet  d'étendre  ces  théorèmes  à  toutes  les  sur- 
faces dont  l'élément  linéaire  est  donné  par  la  formide  de  M.  Liou- 
ville. 
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Pour  meUre  cette  analogie  en  évidence,  remarquons  <^ïie,  si  l'on 
attribue  à  la  constante  a  une  valeur  déterminée  dans  les  formules 
(09),  les  géodésiques  normales  aux  courbes  parallèles 

6  =  const.         ou         iT  =  const. 
sont  définies  par  l'équation 

(60)  U,^?t   ^    Vi^^    ^^ 

obtenue  en  diEférentiant  par  rapport  à  a  la  valeur  de  0  ou  de  cr 
(n°  532).  Il  passe  deux  de  ces  lignes  par  chaque  point  de  la  sur- 
face et  elles  y  font  des  angles  égaux  avec  les  deux  courbes  coor-t 
données.  On  peut  définir  géométriquement  cette  famille  de  géodé- 
siques de  la  manière  suivante  : 

Supposons  d'abord  que  la  constante  a  ait  été  choisie  de  lello 
manière  que  l'une  des  deux  équations 

(61)  U— a  =  o,        V  — «  =  o, 

la  première  par  exemple,  admette  une  ou  plusieurs  racines  réelles. 
Soit  «u  une  de  CCS  racines;  pour  )(;=  «0,  l'équation  différentielle 
donne 

et,  par  suite,  les  géodésiques  qui  correspondent  à  la  valeur  con- 
sidérée de  a  sont  toutes  tangentes  à  la  courbe  coordonnée  de  para- 
mètre Ko-  Cette  propriété  géométrique  suffira  évidemment  à  dé- 
finir l'ensemble  de  toutes  ces  géodésiques. 

Pour  certaines  surfaces,  telles  que  l'ellipsoïde  ou  le  plan,  l'une 
des  équations  (61)  admettra  toujours  une  solution  réelle;  et  toutes 
les  familles  réelles  définies  par  l'équation  (60)  seront  alors  com- 
posées de  géodésiques  tangentes  à  une  des  courbes  coordonnées. 
Mais  il  existe  d'autres  surfaces  pour  lesquelles  les  valeurs  de  la 
constante  a  peuvent  être  choisies  de  telle  manière  qu'aucune  des 
équations  (61)  n'admette  de  solution  réelle.  Envisageons,  par 
exemple,  la  formule  particulière  suivante 

(62)  di'>-={v?^'A-^K>-){du^^d<fl)\ 
l'équation  des  lignes  géodésiques  sera  ici 

du  ,  dv 
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et,  pour  toiites  les  valeurs  de  a  positives  et  inférieures  à  h^,  il  n'y 
aura  aucune  valeur  réelle  de  u  ou  de  c  annulant  un  des  dénomi- 
nateurs. Les  lignes  géodésiques  correspondantes  seront  réelles, 
mais  elles  ne  seront  tangentes  à  aucune  courbe  coordonnée.  Nous 
ramènerons  ce  cas  au  précédent  en  convenant  de  regarder  les 
géodésiques  comme  tangentes  à  une  courbe  coordonnée  imagi- 
naire. En  adoptant  celte  convention,  on  peut  énoncer  le  résultat 
suivant. 

Les  courbes  parallèles  définies  par  les  équations 

\  9  = /"uii/ïnr^rfu+ rV,v/^^V^i.  =  const., 

(64)  "^  ^  

I  j=  TUi^'U  — «<^«— rV,/«  — Vrfp^  coiisl. 

sont  les  développantes  de  celle  des  courbes  coordonnées  dont  le 
paramètre  satisfait  à  la  relation 

et  la  proposition  que  nous  avons  établie  plus  liant  peut  s'é- 
noncer c 


Les  courbes  coordonnées  peuvent  être  regardées  comme  des 
coniques  géodésiques  lorsqu'on  prend  pour  courbes  de  bases 
deux  développantes  (C),  i^C)  de  l'une  quelconque  d'entre  elles. 

Pour  faire  dériver  de  celte  remarque  le  théorème  de  Graves  et 
de  M.  Chasles,  il  suffit  de  la  combiner  avec  les  propriétés  des  dé- 
veloppées. Considérons,  par  exemple,  les  géodésiques  tangentes  à 
Line  des  courbes  coordonnées  (uo)  (fig-  38)  et  soient  (G),  (G') 
deux  développantes  de  cette  courbe,  la  coupant  à  angle  droit  en  R 
et  en  R'.  Soient  PQ,  P'Q'  deux  géodésiques  se  coupant  en  M. 
D'après  la  proposition  précédente,  la  somme 

MQ  -i-  MQ' 

demeiirera  constante  lorsqu'on  se  déplacera  sur  une  des  deux 
courbes  coordonnées  qui  passent  en  M.  Or  on  a,  d'après  les  pro- 
priétés des  développées, 

PR  =  Mi>  +  MQ,        P'R'=  MP'-H  MQ' 
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et,  par  suite, 

MQ  -^  MQ'  =  PR  +  F'R'  —  MP  -  MP'  =  RR'-  (  MP  -r-  MP'—  PP'). 
On  voit  donc  que  la  somme 

MP-hMP'-PP' 

demeurera  constante  lorsqu'on  se  déplacera  sur  l'une  des  courbes 
coordonnées  qui  passent  au  point  M,  sur  celle  qui  se  trouve  dans 
l'angle  QMR.  On  démontrerait  de  la  même  manière  les  autres  re- 
lations, analogues  au  théorème  de  Graves,  qui  se  rapportent  à 
des  dispositions  différentes  de  la  figure. 


Nous  n'insisterons  pas  davantage  sur  ces  relations  géométriques 
et  nous  indiquerons,  en  terminant,  une  autre  généralisation,  qui 
se  rattache  directement  aux  propositions  de  M.  Chastes  relatives 
aux  polygones  inscrits  ou  circonscrits  à  des  coniques  homofocaleSi 

Considérons  un  polygone  variable  dont  tous  les  côtés  sont 
des  lignes  géodésiques  tangentes  à  une  même  courbe  coor- 
donnée et  dont  tous  les  sommets  moins  un  décrivent  des  courbes 
coordonnées.  Le  dernier  sommet  de  ce  polygone  décrira  aussi 
une  des  courbes  coordonnées  et  il  en  sera  de  même  des  points 
d' intersection  de  deux  côtés  quelconques  de  ce  polygone. 
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CHAPITRE  II. 


Méthodes  régulières  pour  la  déiernii nation  des  géodésiques.  —  L'équation  diffé- 
rentielle du  second  ordre  des  géodésiques  remplacée  par  un  système  canonique. 

—  Usage  que  l'on  peut  faire  d'une  ou  de  deux  intégrales  de  ce  système.  — 
Intégrales  homogènes.  —  Intégrale  du  premier  degré  :  elle  caractérise  les  sur- 
faces applicables  sur  les  surfaces  de  révolution.  —  Intégrale  du  second  degré. 

—  Il  y  a  den-ï  formes  distinctes  de  l'élément  linéaire  pour  lesquelles  on  trouve 
une  intégrale  du  second  degré.  Pour  la  première  et  la  plus  importante,  l'élé- 
n  e>  t  I  éa  te  e  t  ré  1  ctible  i  la  forme  de  M.  Liouville.  —  Détermination  de 
to  s  les  C1S  dans  les  juels  il  y  a  à  la  ftiis  une  intégrale  du  premier  et  une  inté- 
g  i1p  d(   seeo  d  degré 


o90.  L'artifice  que  nous  avons  employé  dans  le  Chapitre  pré- 
cédent et  qui  nous  a  fait  connaître  les  lignes  géodésiques  pour  la 
forme  spéciale  de  l'élément  linéaire  considérée  par  M.  Liouville  a 
permis  à  Jacobi  de  donner  une  solution  éléganie  des  problèmes  les 
plus  importants  de  la  Dynamique  du  point  matériel;  mais  il  semble 
difficile  de  l'étendre  ou  de  le  généraliser.  Il  faut  donc  revenir  à  la 
théorie  générale  et  indiquer  les  méthodes  régulières  q\ù  permettent 
de  déterminer  une  solution,  contenant  une  constante  arbitraire,  de 

(i)  iO  =  i, 

]''.tanl  donnée  une  équation  aux  dérivées  partielles 

la  recherche  d'une  intégrale  complète  de  cette  équation  se  ramène, 
comme  on  sait,  à  la  détermination  d'une  fonction  'f{ic,  c,  p^  g) 
telle  que  l'équation  (2)  et  la  suivante 

(3)  'f{a,^,p,q)=-.Z, 

OÙ  C  désigne  une  constante  arbitraire,  soient  compatibles,  c'est- 
à-dire  qu'elles  fournissent  des  valeurs  de  jt»  et  de  5  satisfaisant  à  la 
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ponrîoutesJes  valeurs  de  C.  D'après  cela,  si  l'on  calallc,  au  moyen 
des  équalioas  (2)  el  (3),  les  valeurs  des  deux  dérivées  qui  enlrent 
dans  la  relation  précédente,  on  trouvera  la  condition 

•■''•'       du  dp       àp  rhi    '    dv  àg       àq  àv         ' 

qui  ne  contient  plus  C  et  devra  avoir  lieu,  par  conséquent,  pour 
toutes  les  valeurs  de  z(,  i',  /j,  g  qui  satisfont  uniquement  à  l'équa- 
tion(»). 

Dans  le  cas  spécial  qui  nous  occupe,  nous  sommes  donc  conduits 
à  déterminer  une  fonction  es  satisfaisant  à  l'équation  linéaire 

(5)  (i,9)=o, 

pour  tous  les  systèmes  de  valeurs  de  u,  f,  p,  q  liées  par  l'équa- 
tion (i). 

L'intégration  complète  de  cette  équation  linéaire  (5)  se  ramène, 
comme  on  sait,  à  celle  du  système  suivant  d'équations  différen- 
tielles 


qui  définit  ce  que  l'on  appelle  les  caractéristiques  de  l'équation 
aux  dérivées  partielles  (i). 

Ce  système  admet  évidemment  une  première  intégrale,  i,  dont 
la  valeur  constante  doit  ici  être  prise  égale  à  i.  Si  Ton  en  connaît 
une  autre  intégrale  <f>,  on  pourra  achever  la  solution  du  problème 
et  déterminer  par  de  simples  quadratures  les  géodésiques  de  la 
surface.  Mais  il  est  nécessaire  de  donner  quelques  développements 
sur  ce  point  essentiel. 

Si  l'on  combine  l'une  des  équations  (6) 

du   _    dv 
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avec  l'équation  de  condiuoo 

on  en  dédiilt-a  les  valeurs  suivanles  de  p  et  de  q 

r.  du      „  di>  „  du.       „  de 

elil  suffira  de  porter  ces  valeurs  dans  une  autre  des  équations  (6), 
par  exemple  dans  la  suivante 


pour  en  déduire  nue  équation  du  second  ordre  entre  u  et  i^.  Cette 
équation  du  second  ordre,  gui  tient  lieu  du  système  (6),  sera 
précisément  celle  des  lignes  géodésiques.  li  est  aisé  de  le  vérifier 
presque  immédiatement  par  le  calcul  direct;  mais  on  peut  aussi  le 
reconnaître  par  un  raisonnement  a  priori. 

En  efiet,  si,  dans  le  système  (6),  on  remplace  p  etg  par  les  dé- 
rivées partielles  d'une  solution  quelconque  de  l'équation  aux  dé- 
rivées partielles  (i),  on  sait,  d'après  les  propriétés  générales  des 
équalions  aux  dérivées  partielles  du  premier  ordre,  que  ce  système 
se  réduira  à  la  seule  équation  (7).  Or  cette  équation  définit,  on  le  vé- 
rifie aisément,  les  trajectoires  orthogonales  des  courbes  B^^const., 
et  ces  trajectoires  sont,  comme  on  l'a  vu,  des  lignes  géodésiques. 

Au  reste,  on. arrive  à  la  même  conclusion  si  l'on  traite  le  pro- 
blème des  lignes  géodésiques  comme  une  question  de  Mécanique. 
En  employant  la  méthode  et  les  variables  d'Hamilton  [II,  p.  48'], 
on  est  conduit,  pour  définir  la  ligne  géodésique,  à  un  système  ca- 
nonique qui  donne  immédiatement  les  équations  (6). 

Ainsi,  on  peut  considérer  le  système  (6)  comme  tenant  lieu  de 
l'équation  différentielle  du  second  ordre  des  lignes  géodésiques 
pourvu  que  l'on  y  regarde/»  etçcomme  des  inconnues  auxiliaires, 
qui  sont  d'ailleurs  définies  en  fonction  de  u,  c,  -i-  par  les  for- 
mules (8),  Ce  point  étant  établi,  examinons  les  différents  cas  qui 
peuvent  se  présenter. 

ë91.  Supposons  d'abord  que  l'on  connaisse  deux  intégrales 
distinctes  <b  et  i  du  système  (6). 
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L'élimination  de  p  et  de  q  entre  les  équations 

tf  =  C,         tjj  =  G',         i  ^  I 

donnera  l'équation  en  termes  finis,  contenant  les  deux  eonstantes 
arbitraires  G,  C,  des  lignes  géodésiques.  Cela  résulte  immédiate- 
menl  de  ce  que  les  trois  relations  précédentes  donnenl  trois  inté- 
grales dn  système  (6). 

Si  l'on  a  déterminé  une  seule  intégrale  y,  on  pourra  achever  de 
deux  manières  différentes  la  solution  du  problème  proposé.  Ou 
bien  on  déterminera jO  et  q  par  les  équations 

A  =  i,  (p  =  G, 

et  l'on  effectuera  ensuite  la  qnadratiirc 

^  ^  I  (p  du  -h  r/  d^); 
les  lignes  géodésiques  seront  alors  définies  par  l'équation 


où  C  désignera  une, seconde  constante.  Ou   bien  ( 
dans  l'éqnation 


tégrale  première  de  l'équation  des  lignes  géodésiques,  dont  on  dé- 
terminera ensuite  «n  facteur  en  appliquant  le  théorème  de  Jacobi 

[II,  p.  43.]. 

On  ne  sait  pas  intégrer  d'une  manière  générale  l'équation  li- 
néaire (5).  Mais  on  a  obtenu  des  résultats  du  plus  haut  intérêt  en 
se  donnant  a  priori  certaines  formes  générales  de  l'intégrale  tp 
que  l'on  suppose  connue,  et  en  se  proposant  de  déterminer  l'élé- 
ment linéaire  par  la  condition  que  ces  formes  puissent  conduire 
à  une  solution  complète  du  problème  proposé. 

Remarquons  d'abord  qu'en  faisant  usage  de  l'équation  (i)  on 
pourra  toujours  rendre  la  fonction  f  homogène  par  rapport  aux 
deux  variables  p  et  q.  Cette  transformation  est  très  avantageuse  ; 
car  alors  l'équation  de  condition  (5)  aura  également  son  premier 
membre  homogène  par  rapport  aux  mêmes  variables.  Cette  équa- 
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lion  sera  ainsi  réduite  à  ne  contenir  que  les  trois  variables  ii,  i',  — . 
qui  peuvent  être  regardées  comme  indépendantes;  et,  par  suite, 
elle  devra  avoir  lieu  identiquement. 

Ainsi  nous  sommes  ramenés  à  la  détermination  des  intégrales 
homogènes  par  rapport  k  p  et  k  q  qui  satisfont  identiquement  à 
l'équation  (5).  Il  est  utile  de  remarquer  que  les  intégrales  de  cette 
nature  conservent  leur  homogénéité  et  leur  degré  quand  on  effectue 
un  cbangement  quelconque  de  coordonnées. 

o92.  Nous  commencerons  par  les  intégrales  algébriques  et  en- 
tières ('),  et  nous  étudierons  en  premier  lieu  le  cas  où  la  fonction  cp 
est  du  premier  degré.  Supposons  que  la  surface  ait  été  rapportée 
à  des  coordonnées  symétriques.  Alors  l'élément  linéaire  sera  défini 
par  la  formule 

ds^=  i}.  dx  dy. 

L'équation  (i)  deviendra  ici 


et  l'on  aura 

(lo)  o-a.p  +  bq, 

<ï  et  6  étant  des  fonctions  inconnues  de  a^  cf.  de  y.  La  condition  (5) 
nous  donnera 


db\        a  I    da  àb\        api 


apq  à\       bpq  d\ 


(')  Le  lecteur  reconaahra  aisément  que  toute  intégrale  aigébi-ique  et  entière, 
non  homogène,  conduit  â  deux  Intégrales  distinctes  que  l'on  obtient  en  séparant 
les  termes  de  degré  pair  par  rapport  à  ^  et  à  ^  des  termes  de  degré  impair. 
Chacune  de  ces  deux  intégrales  donnera  ensuite,  par  l'emploi  de  l'équation 
M  =  I,  une  intégrale  rationnelle  et  lioniogéne  du  même  degré. 

Dans  une  Note  Sur  les  intégrales  algébriques  des  problèmes  de  Dynamique 
insérée,  en  i88fi,  au  tome  CIII  des  Comptes  rendus,  M.  G.  ICœnigs  a  montré 
que,  s'il  existe  des  intégrales  algébriques  quelconques,  i!  ;  ai 
des  intégrales  rationnelles,  entières  ou  fractionnaires.  L'étude  des  cas  où  i 
des  intégrales  algébriques  ircalionnelles  se  ramène  donc  à  celle  des  que; 
que  nous  allons  examiner  dans  le  teste. 
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28  LIVRE    VI.    —    CHAPITRE    II. 

el,  pour  qu'elle  soir,  identiquement  vérifiée,  il  faudra  que  l'on  ail 


db       àa 

d{aV)    ,    daV) 

dr  "  ôy  ^ 

0, 

ôx       '       ày     ~ 

encore 

S  =  Y,         iï  -- 

=  X, 

dcc       '       dy 

(IT) 

X  et  Y  dépendant  respectivement  des  seules  variables  x  et  y. 

Or  la  forme  de  l'élémeul  linéaire  suljsisle  quand  on  y  effeclue 
une  siibstitution 

On  reconnaîtra  aisément  c|u'en  effectuant  ce  changement  on  peut 
toujours  ramener  les  fonctions  X,  Y  à  avoir  l'une  des  valeurs 
constantes  o  ou  i. 

On  n'a  donc  que  les  deux  hypothèses  suivantes  à  examiner  : 


d\        àl  _ 
OU,  en  intégrant, 
{!..)  X=/ix-y). 

L'élément  linéaire  prend  la  forme 
(13)  ds^=4f(a'-y)dxdy. 

La  seconde  hypothèse  donne 

L'élément  linéaire  correspondant 

d,^^-if,{:,)d^dy 

se  ramène  à  celui  d'une  surface  développahle  par  substitution  à  x 
de  la  variable 

^■,^iff,(^)dx. 
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On  peut  donc  laisser  de  côté  cette  seconde  forme  de  l'élément 
linéaire,  qui  devient  un  cas  particulier  de  la  première  (i3). 

Quant  à  celle-ci,  on  démontre  aisément  qu'elle  caractérise  les 
surfaces  applicables  sur  une  surface  de  révolution.  Posons,  en  effet, 


elle  prendra  Ja  l'orme 

(14)  ds^^<f{u){diû^d9^),        où        y(«)  =  -/(«), 

ce  qui  établit  le  résultat  annoncé.  Nous  pouvons  donc  énoncer 
le  théorème  suivant,  qui  est  dû  à  M.  Massieu  ('  ). 

Les  sui-faces  de  révolution  et  celles  qui  résultent  de  leur  dé- 
formation sont  les  seules  pour  lesquelles  rSguation  différen- 
tielle des  lignes  géodésiques  admette  une  intégrale  première 
du  dv 
1  -,->  -J-- 


linéaire  et  homoeène  en  -.-, 

o  ds 

Quand  l'élément  linéaire  est  écrit  sous  la  forme  (i4)i  l'cquation 
devient 


(■5) 

/j'  +  ï'  =  ?(«); 

l'iuLcgi-a: 

[,  liné. 

ire  e: 

3t  alors 

(.6) 

,  ---  a 

(')  Masbieh  {FOi  Sur  les  intégrales  algébriques  des  problèmes  de  Méca- 
nique. Thtse  pi'ésentée  à  la  Faculté  des  Sciences  de  Paris;  Paria,  i8Gi.  Dans  ce 
travail,  l'auteur  s'occupe  d'une  manière  générale  des  problèmes  de  Mécanique 
dans  lesquels  il  y  a  une  fonction  des  forces;  et,  suivant  Ja  voie  ouverte  par  M.  J. 
Bertrand  dans  un  beau  Mémoire  inséré  en  iSS^  au  Journal  de  Lioicville,  il  re- 
cberclie  les  intégrales  algébriques  par  rapport  aui  vitesses. 

M.  Massieu,  après  avoir  présenté  quelques  résultats  sur  la  question  envisagée 
dans  toute  sa  généralité,  étudie  plus  spécialement  le  mouvement  d'un  point  sur 
une  surface  et  il  définit  tous  les  cas  dans  lesquels  it  y  a  une  Intégrale  du  pi-emier 
ou  du  second  degré  par  rapport  auï  vitesses.  Il  suffit  de  supposer  nulle  la  fonc- 
tion des  forces  pour  que  ces  résultats  deviennent  immédiatement  applicables 
au  problème  des  lignes  géodésiques.  Ou  pourra  consulter  aussi  le  Mémoire  de 
Bour  Sur  l'intégration  des  équations  différentielles  partielles  du  premier  et 
du  second  ordre  {Journal  de  l'École  Polytechnique,  XXXIX'  Cahier,  p.  149; 
1863),  où  les  résultats  de  M.  Massieu  se  trouvent  rappelés.  Le  Cliapitre  V  de  ce 
Mémoire  contient  une  étude  sur  l'intégration   de  l'équation  générale  des  lignes 
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On  a 

(17)  ,'  ^     ^ 

I  fl  =  Cy^ //-f(i()  -C^du, 

ei  Ton  rctroiivc  ainsi,  avec  de  légers  changements  de  noLation,  le 
résultai  fourni  par  la  première  méthode  (n"  580). 

593.  Nous  allons  maintenant  étudier  de  la  même  manière  le  cas 
où  il  y  a  une  intégrale  cp  du  second  degré  par  rapport  k  p  ei  à  q. 
Posons 

0  =  ap^  H-  2  bpq  ~\-  cq^. 

La  condition  (5)  nous  donnera  ici 

I   /   „àa  dh  ^àc\q       /   .àa  db         „dc\  p 

j  "^pq    lÙ.  ipq  Si,  ,,  ^ 

[  -^  ^  j^  ("^  ^-  *?)  +  ^fr  5;  C*P  -^  «^î)  =  "■ 

Egalons  à  zéro  les  coefficients  des  diverses  puissances  de/i  et  de 
(j.  Nous  aurons  d'abord,  en  prenant  les  coefficients  de  q"^  et  de  ^', 
les  deus  équations 

a=S{x).,         c=My). 

En  raisonnant  comme  dans  le  cas  précédent,  on  verra  que,  si 
l'on  a  choisi  convenablement  les  coordonnées  a;,  y,  on  peut  tou- 
jours supposer,  soit 

soit 


Commençons  par  examiner  la  première  hj-pothèse.  En  prenant 
les  coefficients  de /)j^  et  de />^ y  dans  l'équation  de  condition  ((8), 
on  sera  conduit  aux  deux  relations 

dih'k)       r»  _  djbl)    ,    A  _ 

dx  ày         '  dy  àx  ' 
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qui  s'iiiLègrent  aisément  et  donnent 

/  elf,  désignant  deux  fonctions  arbitraires. 

On  aura  donc  pour  l'élément  linéaire  l'expression 

(,9)  ds^^i[fix-^y)+Ma,-y)]dxdy, 

CE  l'intégrale  o  deviendra 

(20)  pM-  cj^+-  ^^  [A{a>-r)  -f(a;+r)]  =  C 

Le  changement  de  notations  défini  par  les  formules 

ramène  l'élément  linéaire  à  la  forme  de  M.  Lionville  et  montre 
aussi  que  la  solution  9  dont  les  dérivées  sont  définies  par  l'équa- 
tion précédente  jointe  à  l'équation  (9)  est  précisément  celle  que 
nous  avons  employée  au  n"  583. 

Ainsi  les  surfaces  dont  l'élément  linéaire  est  réductible  à  la  forme 
de  M.  Liouville  constituent  une  première  classe  pour  laquelle  le 
problème  des  lignes  géodésiques  admet  une  intégrale  homogène 
et  du  second  degré  par  rapport  à  p  et  à  t^  {')■ 

594.  Examinons  maintenant  l'hvpotlièse 


En  opérant  comme  précédemment,  on  trouvera  les  conditions 


à(bl)        ô\  _  d(bl) 

ày  àx  '  dx 


^  =  0,        \  =  xX'-^Xu        b).  =  -X, 


(')  Voir  les  Mémoires  déjà  cités  de  Eour  et  de  M.  Massieu.  Il  c 
marquer  que  M.  Massieu  a  négligé  la  seconde  hypolliése  (  o.  = 
nous  allons  étudier. 
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Y,  Y,  désignant  deux  fonctions  arbitraires  de  y.  L'élément  li- 
néaire aura  donc  pour  expression  (  '  ) 

(ai)  ds'=i(,^Y'^Y,)d^dj', 

et  l'intégrale  du  second  degré  sera 

On  Lire  de  là 

37Y'-i-Y| 

p  -2     -,-2    ,        y-  -===, 
et,  par  snite, 

'■     '  Ji/aY  +  2G 

Tel  est  le  secood  cas  dans  lequel  il  y  a  une  intégrale  du  second 
degré.  Mais  il  convient  de  remarquer  que  la  surface  correspondante 
est,  en  général,  imaginaire. 

On  peut,  en  effet,  supposer  ici  que  les  coordonnées  symétriques 
X  et  y  sont  imaginaires  conjuguées.  Pour  que  l'élément  linéaire 
soit  réel,  il  faut  qu'il  ne  change  pas  quand  on  y  remplace  toutes  les 
imaginaires  par  leurs  conjuguées.  Si  donc  Yp,  YJ  désignent  les 
fonctions  imaginaires  conjuguées  de  Y,  Y,,  îl  faudra  que  l'on  ait 

2^Y'-i-Yi=jX;  +  XJ. 

Il  suit  de  là  que  le  premier  membre  doit  être  bilinéaire  par 
rapport  à  x  et  h,y.  On  a  donc 

'f.  =  a3!j  -+-  bx  -h  boy  -r-  h, 

et  la  condition  qu'il  s'agit  de  vérifier  exige  que  a,  h  soient  réels  et 
b,  bf,  imaginaires  conjugués.  Des  transformatioos  simples  permet- 
tent de  ramener  la  valeur  de  7.  aux  deux  types  suivants 


lent  s'est  présentée  à  M.  Lie  dans  l'ëtude  d'un  pro- 
r  lequel  nous  reviendrons  au  Chapitre  suivant. 
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a  étant  une  constante  réelle.  Les  éléments  linéaires  correspondants 
(24)  ds^=i(x-hy)d^dy, 

(a5)  rfs'  =  4a'(3y-t-i)tirrfj 

appartiennent  l'un  etTaulre  à  des  surfaces  applicables  sur  des  sur- 
faces de  révolution.  On  le  reconnaît  immédiatement  en  effectuant 
dans  îa  première  formule  la  substitution 

et,  dans  la  seconde,  la  substitution 

Remarquons-le,  d'ailleurs,  alors  même  que  l'élément  linéaire 
défini  par  la  formule  (ai)  appartient  à  une  surface  réelle,  la  valeur 
correspondante  (a3)  de  la  solution  Q  demeure  imaginaire,  comme 
on  s'en  assure  aisément  en  y  substituant  les" valeurs  de  Y  et  de  Y, 
qui  correspondent  ans  deux  formes  (24)  ^^  (s^). 

59S.  Les  rccberches  précédentes  conduisent  aisément  au  ré- 
sultat suivant  : 

L'élément  linéaire  d'une  surface  étant  mis  sous  la  forme  la 
plus  générale 

(a6)  rh^=Kdu^^>F  dudi'^Gdf^ 

soit 

(27)  il)  =  ep''  +  -xfpq  -^gcjt  =  i 

l'équation  aux  dérivées  partielles  dont  dépend  la  détermina- 
tion des  lignes  géodésiques.  S'il  existe  une  intégrale  du  second 
degré 

(28)  e-p^-^^fpq^gY-=C. 

il  pourra  se  présenter  deux  eas  distincts. 

Lorsque  les  premiers  membres  des  équations  {•?■■])  et  (aS) 
n'ont  pas  de  facteur  linéaire  commun  de  la  forme  ap  +  ^q, 
l'élément  linéaire  de  la  surf  ace  est  réductible  à  la  forme  de 
Liouville 

ds3=  (Ui  — Vi)(f^"!-<-*f), 
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ei  les  fonctions  X},,  V,  sont,  à  des  facteurs  constants  près,  (es 

racines  de  l'équation  du  second  degré  en  k 

(ag)  {f-kfy^ie'-ke)is'~kg)  =  ,y, 

que  Von  obtient  en  exprimant  que  la  combinaison  linéaire 

des  premiers  membres  des  équations  (37)  et  (28)  est  un  carré 
parfait. 

On  pourra  donc,  sans  aucune  intégration,  ramener  l'élé- 
ment linéaire  à  son  expression  réduite.  Il  suffira  de  choisir 
pour  variables  indépendantes  des  fondions  quelconques  des 
deux  racines  de  l'équation  (39)  ('). 

Si  les  premiers  membres  des  équations  (97)  et  (a8)  ont  un  fac- 
teur commun,  l'élément  linéaire  est  réductible  à  la  forme  (ai), 

Il  est  aisé  de  vérifier  tous  ces  résultats  avec  les  variables  indé- 
pendantes que  nous  avons  clioîsies;  et  comme  ils  sont,  par  leur 
nature  même,  indépendants  du  choix  de  ces  variables,  ils  sont 
ainsi  établis  dans  toute  leur  généralité. 

Si  l'on  a  pu  obtenir  deux  intégrales  disliiictes  du  second  degré 

e'p^'+lf'pq  +  /?=,  e°p'-^-ifpq  +  g'q-^, 

il  est  clair  qu'on  pourra  les  combiner  linéairement  et  eu  déduire 
la  nouvelle  intégrale 

(^'-/■:e")/>^^-a(/'-H//")fg+(/  +  %-)î^ 

k  désignant  une  constante  quelconqtie,  A  chaque  valeur  de  k 
correspondrii  une  réduction  déterminée  de  l'élément  linéaire  à  la 
forme  de  M.  LiouvlUe.  Ainsi  : 

Lorsque  l'élément  linéaire  d'une  surface  est  réductible  de 
deux  manières  distinctes  à  la  forme  de  M.  Liouville,  il  est  ré- 
ductible à  cette  forme  d'une  infinité  de  manières  différentes. 


(')  Celte  conclusion  serait  toutefois  en  défaut  si  l'une  1 
à  une  constante;  dans  ce  cas,  i'une  fies  fonctions  U,,  V, 
stante  et  la  surface  correspondante  serait  applicable  sur 
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Ainsi  se  trouve  expliqué  ie  résultat  que  nous  avions  indiqué  au 
n"  413  et  sur  leqnel  nous  devions  revenir.  Nous  avions,  au  n°  417, 
proposé  de  rechercher  les  surfaces  dont  l'élémeni  linéaire  est  ré- 
ductible de  deus  manières  différentes  à  la  forme  de  Liouville. 

On  voit  que  cette  question  peut  être  considérée  comme  identique 
à  la  suivante  :  Rechercher  toutes  les  surfaces,  ou  plutôt  tous  les 
éléments  linéaires,  pour  lesquels  le  problème  des  lignes  géodé- 
siqaes  admet  deux  intégrales  distinctes  du  second  degré  ('). 
Dans  le  Mémoire  que  nous  avons  déjà  cité  [II,  p.  ai8]  M.  Lie  a 
fait  connaître  un  certain  nombre  de  solutions  de  cette  question 
auxquelles  on  pourra  ajouter  celle  que  nous  avons  déjà  donnée  au 
n"  41 7.  Nous  nous  contenterons  de  rechercher  ici  toutes  les  formes 
de  l'élément  linéaire  pour  lesquelles  le  problème  des  lignes  géodé- 
siques  admet  deux  intégrales,  l'une  du  premier,  l'antre  du  second 
degré. 

596.  Toutes  les  fois  qu'il  y  a  une  intégrale  du  premier  degré,  la 
surface  est  applicable  sur  une  surface  de  révolution.  On  peut  donc 
écrire  son  élément  Jinéaire  sous  la  forme 

L'équation  aux  dérivées  partielles  à  intégrer  deviendra  ici 

L'intégrale  du  premier  degré  sera 

et  il  y  a  à  exprimer  qu'il  existe  une  intégrale  du  second  degré 

distincte  du  carré  q'^  de  l'intégrale  linéaire,  Pour  la  commodité 
des  calculs  qui  suivront,  posons 
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L  equaUoii  de  conclilioTi 


donnera  alors 
/  o'îe  'If  ^g    ,\ 


En  égalant  à  zéro  les  coefficients  des  diverses  puissances  de  7, 
on  obtient  le  système 


«^+"-S  =  ». 


que  l'on  peot  intégrer  sans  difficulté  en  suivant  l'ordre  des 
lions.  On  trouve  ainsi 


(3.).  "/=V,-«'Ï',  _ 

^  =  VU"  — V',lj'+ V"i- -hVî, 

V,  V),  Vî  désignant  des  fondions  arbitraires  de  t'-  En  portant  les 
valeurs  de  /et  à^  g  dans  la  dernière  équation  (Sa),  on  est  conduit 
à  la  relation 

(33)    V'(3U''2+U'U"')4-V"'U'=U''- V,U"'— ?.V';U'U"+aV2U"=  0, 

qui  doit  avoir  lieu  identiquement. 

Si  l'on  donne  à  v  une  valeur  numérique  quelconque,  on  ob- 
tiendra une  relation  de  la  forme 

(H)  «(al)"+U'U™)  +  &U'^U"H-cU™-t-</U'U''-i-eU"=o, 

où  a,  h,  c,  d,  e  seront  des  constantes,  et  qui  sera  une  équation  diffé- 
rentielle propre  à  déterminer  U.  On  verra  aisément  que  la  fonction 
U  ne  peut,  si  l'on  écarte  un  cas  tout  à  fait  exceptionnel  qui  con- 
duirait aus  surfaces  à  courbure  constante,  satisfaire  à  une  autre 
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équation  de  même  forme  où  les  conslantes  a,  6,  c,  d,  e  prendraient 
d'autres  valeurs.  Il  faudra  donc  que,  pour  chaque  valeur  particu- 
lière donnée  à  c,  l'équation  (33)  soit  identique  à  la  précédente.  On 
devra  donc  avoir,  pour  toute  valeur  de  v, 

'"'  abc  d  e    ' 

et  ces  équations  serviront  à  déterminer  les  fonctions  V,  \'i,  Va- 

Comme  la  dérivée  U"  figure  seule  dans  l'expression  de  l'élément 
linéaire,  on  pourra  toujours  ajouter  une  constante  à  U'  et  disposer 
de  celte  constante  de  manière  à  annuler  le  coefficient  c  dans  l'équa- 
tiou(34);  alors  les  relations  (35)  nous  donneront 

Vi=o 
et,  par  suite, 

^\  =  d=  o. 

Ainsi  on  peut  toujours,  sans  dlmliiuer  la  généralité,  introduire 
l'hypothèse 

l.'cqualion  (34)  devient  alors 

(36)  «(2U"^+U'U'")  +  &ir'U''-^eU"'^o. 

Posons 


Alors  les  équations  (35)  qui  déterminent  V  et  V^  prendront  la 
forme 

et,  en  intégrant  une  première  fois,  on  pourra  les  remplacer  par  les 

(39)  V''^-4mV  =  o,         V,  =  -a«V. 

On  s'assure  aisément  qu'il  est  permis,  toutes  les  fois  que  m  n'est 
pas  nul,  de  négliger  les  conslantes  introduites  par  les  intégrations  ; 
les  conserver,  ce  serait  ajouter  à  l'intégrale  cherchée  une  fonction 

où  A  et  B  désignent  deux  constantes,  et  qui  peut  être  négligée. 


y  Google 


38  LIVRE   VI.  —  CHiPITRE    II. 

L'équation  en  U  deviendra  maintenant 

En  miiUipliant  par  U'  et  intégrant   les    deux  membres,    nous 
trouvons 

m!  désignant  une  nouvelle  constante.  Remplaçons  U"  par  -^—>  nous 

aurons  du  et,  par  suite, 

(40  .^-f "^^^ 

Il  suf0t  de  joindre  cette  équation  à  la  précédente  pour  obtenir 
l'expression  de  U"  en  fonction  de  u. 

L'intégrale  cherchée  du  second  degré  sera 

ypi  —  WN'pq  +  f'vU"+  V  --  +  Vs^  q'-, 

ou,  en  remplaçant  V"  et  Vj  par  leurs  valeurs, 

(42)  \'p^-~  \i'\'pq  -h  (VU"-  2  m  VU'-—  3  ftV)<7S 
ia  fonction  V  étant  une  solution  de  l'équation 

(43)  V''^~4'"V. 

Mais  ici  se  présente  un  résultat  tout  à  fait  inattendu.  En  prenant 
successivemenl 

V  ^  es-v'^^         et         V  =  e-='"^=^, 
on  obtient  non  plus  une,  mais  deux  intégrales  du  second  degré 

(44)  «2W=^|^{^_/— ;iu'?)'+^^?^j, 

auxquelles  on  peut  joindre  le  carré 


de  l'ÏDtégralc  linéaire.  Il  y  a  donc  ici  trois  intégrales  distinctes 
du  second  degré. 

L'équation  des  lignes  géodésiques  se  déterminera  aisément;  il 
suffira  d'appliquer  ici  les  remarques  du  n"  59i.  Le  système  (6) 
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INTÉGRA 

LES    DU    PBESIIIÎR    lîT    DU    SKGOND    DE 

idmcl  II 

jstjualre 

intégrales 

î  =  >/c, 

'=i  [(p  -  v/^^  U-5)'+ J^^  3']  =  C, 

e-- 

'-^  [(/.  +  /;:^D'5)'+  -'"',  ,'  1  .  C-, 

(jui  sonL  d'ailleurs  en  nombre  Lrop  grand  d'une  unité.  Et,  en  effet, 
on  reconnaît  que  l'on  peuE  éliminer  entre  elles  u,  <',  p,  g  et  que 
les  constantes  G,  C,  C"  doivent  être  liées  par  la  relation 

(46)  C'C"^([-2/iG)^-4™'«'G^- 

Si  l'on  élimine  ensuite  p  et  ç,  on  sera  conduit  à  l'équation  en 
termes  finis 

qui  représentera  les  lignes  géodésiques, 

II  est  clair  que  les  surfaces  remarquables  dont  l'élément  linéaire 
■est  défini  par  les  formules  (24)  et  (25)  appartiennent  à  la  classe 
que  nous  venons  do  déterminer  ('). 


{')  La  question  que  nous  veunns  d'étudier  a  élé  i&ûlue  d'une  auLre 
par  M.  L.  Itaffy  dans  on  travail  récemment  publié  (voir  Comptes 
t.  CVIII,  p.  493i  mars  1889,  et  Bulletin  des  Sciences  mathématiques, 
a*  série).  M.  Raffy  prend  l'élément  linéaire  de  la  surface  cherchée  sous 


ls'^^\d^dy 

e  des  valeurs  su 

Lvaoies 

P+<j{e-  +  e-' 

') 

(e'-e-')' 

' 

Pe'  +  Qe»', 

T.*'i- 

où  P  et  Q  désignent  des  constantes  arbitraires  et  t  la  somme  x  +y. 

Un  calcul  auquel  le  lecteur  suppléera  aisément  permet  de  reconnaître  que  cette 
élégante  solation  concorde  avec  celle  que  nous  avions  obtenue  tout  d'abord  et 
qui  se  trouve  développée  dans  le  texte. 
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CHAPITRE  m. 

\TION    &KO»ltSIQUE    DE    DEUX    StillFAC.ES 

l'vne  sur  l'autre. 

ï    bl  1          B  1               d       miner  tontes  les  surfaces  qui  peuvent  être  re- 

j   é  1    pi       i         I    manière  que  les  géodésiques  correspondent  auK 

1  '     p'        —       1            '   *cte  et  complète  de  ce  problème  :  les  surfaces 

a        irh  te           I        eules.  qui  puissent  être  représentées  de  cette 

m      è  '    pl        —  P    bl  me  de  M.  Dini  :  déterminer  tous  les  couples  de 

rf  ce  1    q      1       p                blir  eutre  deuï  surfaces  de  chaque  couple  une 

rr    p  d          d         1  q     11     1  s  géodésiques  correspondent  aui  géodésiques. 

—  S  1  d     ft     D        —  T  éorème  de  M,  Tissot.  —  L'élément  linéaire  des 
urf  b      hé              mè      ^  la  forme  de  M.  Liouville.  —  Application  :  pro- 

p   é  é  q     bl    d    I  rmatïon  homographique.  —  Solution  nouvelle 

d  d      d         1     I  I  précédents.  Si   l'on  chercbe  &  déterminer  les 

b  1    q     11      1  raie    /   /(  a,  v,  v'  )  du  prise  entre  deux  pointa 

dé  m       n  m        m      mum,  on  est  conduit  à  une  équation  différentielle 

du  d      d      dér  1      courbes  cberobées.  —  Cette  équation  peut  être 

dé  é       mm    é         1    pl      générale  du  second  ordre;  et  à  chaque  équation 
d  di        rr    p     d  infinité  de  fonctions /(«,  i>,  i>').  —  Détermina- 

tion effective  de  ces  fonctions  quand  on  sait  intégrer  l'équation  différentielle. 

—  Relations  avec  la   théorie  du  multiplicateur  de   Jacobi.  —   Application   i 
l'équation  w"  —  o  et  auï  problèmes  de  MM.  Beltrami  et  Dini. 


597,  Les  résultats  qtie  nods  avons  obtenus  dans  le  Chapitre  pré- 
cédent nous  permettent  maintenant  d'aborder  une  question  très 
intéressante,  qui  a  été  posée  et  résolue  par  les  travaux  de  MM.  Bel- 
trami et  Dini. 

Étant  donnés  une  sphère  (S)  et  un  plan  (P),  si,  du  centre  de 
la  sphère,  on  projette  les  différents  points  de  celte  surface  sur  le 
plan  (P),  on  établit  ainsi,  entre  les  points  de  la  sphère  et  ceux  du 
plan,  une  correspondance  dans  laquelle  à  toutes  les  droites  du  plan 
correspondent  évidemment  des  grands  cercles  de  la. sphère.  En 
d'autres  termes,  les  deux  surfaces- se  correspondent,  point  par 
point,  de  telle  manière  qu'à  chaque  ligne  géodésique  de  l'une 
corresponde  une  ligne  géodésique  de  l'autre. 
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Celte  remarquable  propriété  a  été  depuis  longtemps  utilisée 
dans  ia  théorie  des  Cartes  géographiques.  Dans  l'exposé  sommaire 
que  nous  avons  donné  des  principes  de  cette  théorie  [I,  p.  i46]i 
nous  avons  vu  que  les  géomètres  s'étaient  surtout  attachés  aux 
(nodes  de  représentation  qui  conservent  les  angles  et  qui  assurent 
la  similitude  des  éléments  infiniment  petits.  Mais  on  peut  re- 
chercher d'autres  modes  de  représentation,  et  une  Carte  dans 
laquelle  les  lignes  géodésiques  de  la  surface  seraient  représentées 
par  les  droites  du  plan  aurait  ce  grand  avantage,  signalé  par 
Lagrange  ('),  que  l'on  pourrait  aisément  construire  le  plus  court 
chemin  entre  deux  points  de  la  surface,  puisque  ce  plus  court 
chemin  serait  représenté  par  la  droite  qui  unit  sur  la  Carte  les  re- 
présentations de  ces  deux  points. 

Les  remarques  précédentes  ont  donc  conduit  M.  Beltrami  à  se 
poser  le  problème  suivant  (^)  : 

Étant  donnée  une  surface,  peui-on  la  représenter  sur  le  plan 
de  telle  manière  que  les  lignes  géodésiques  de  la  surface  cor- 
respondent aux  différentes  droites  du  plan? 


(  )   L  SI  des  Cartes  géographiques  {Nouveaux 

1  es  d    l  4     d  d    B    l        7g   et  Œuvres  complètes,  t.  JV,  p.  638). 

V  1    i  g         q     !  f  11       on: 

S   l      1        à        I  d       I  b     1    projection  se  nomme  centrale,  et  elle 

Ippééq  Igd  Ise  trouvent  représentés  par  des  lignes 

d  m       1     p  t  p      des  cercles  ou  par  des  ellipses  suivant 

q      1        p]  pli  pi  n  de  projection.  On  se  sert  quelquefois 

I  p    ]  p         I  pp  m     d  s,  et  l'on  y  suppose  ordinairement  que 

1    pi      d  p  l     ù  1  éq  ateor,  moyennant  quoi  tous  les  cercles 

d    I         d    d  d  I      d    m  ppemonde;  mais  elle  n'est  guère  usitée 

pic  p  1  è  es  p  é  entent  qu'une  partie  de  la  surface  de  la 

Terre,  elle  lest  davantage  pour  les  Cartes  célestes;  et  c'est,  en  général,  à  cette 
projection  que  se  réduit  toute  la  gnomonique,  les  lignes  horaires  d'un  cadran 
quelconque  n'étant  autre  chose  que  les  projections  centrales  des  cercles  horaires 
de  la  sphère. 

B  Au  veste,  des  Cartes  géographiques  construites  d'après  cette  projection  auraient 
le  grand  avantage  que  tous  ies  lieux  de  la  Terre  qui  sont  situés  dans  un  même 
grand  cercle  da  globe  se  trouveraient  placés  en  ligne  droite  dans  la  Carte,  en' 
sorte  que,  pour  avoir  le  plus  court  chemin  d'un  lieu  de  la  Terre  à  l'autre,  il  n'y 
aurait  qu'à  joindre  ces  deus  lieux  dans  la  Carte  par  une  ligne  droite.  » 

(')  Bbltkami  (E.),  Bisoluzioiie  del  Problema:  «Biportare  ipanlidiunasu- 
perjlcîe  sopra  un  piano  in  modo  che  le  linee  geodetiche  vengano  rappreseii- 
tate  da  linee  relte  n  (Annali  di  Mateinatica  para  edapplicata.  pubblicati  da 
B.   Tortoliai,  t.  VII,  p.  iS5;  1S66). 


y  Google 


4a  LIVRE    VI.  —  CHAPITRE    iir. 

Soienl  x  et  y  les  coordonnées  reclilignes,  rectangulaires  ou 
obliques,  d'un  point  du  plan,  et  soient)»,  [jl  les  coordonnées  cur- 
vilignes du  point  correspondant  de  la  surface.  Ecrivons  les  for- 
mules 

(I)  3^  =  fl().,[^),       j  =  ^(X,î.), 

qui  élablisscnî  la  correspondance  entre  les  points  du  plan  et  ceux 
de  la  surface.  A  toute  droite  du  plan,  définie  par  l'équation 


correspondra  une  courbe  de  la  surface  définie  de  même  par  îa  re- 
lation 

Il  faudra  que  cette  équation  représente  une  ligne  géodésique 
et,  par  suite,  qu'en  y  regardant  -.  comme  des  constantes  arbi- 
traires, elle  donne  l'intégrale  générale  de  l'équation  différentielle 
du  second  ordre  des  lignes  géodésiques.  Le  problème  de  M.  lîel- 
trami  se  ramène  donc  immédiatement  au  suivant  : 

Bechercher  si  l'équation  générale  des  lignes  géodésiques 
peut  être  mise  sous  la  forme 
(2)  «0-h6<,+  c  =  o, 

fl,  b,  c  désignant  des  constantes  arbitraires  et  9,  v  des  fondions 
des  coordonnées  curvilignes  \,  )>.. 

ë98.  Pour  résoudre  cette  question,  nous  remarquerons  que  l'é- 
quation 

définit,  d'après  les  hypothèses  précédentes,  une  famille  de  lignes 
géodésiques. 

Rapportons  les  points  de  la  surface  au  système  de  coordonnées 
défini  par  ces  lignes  géodésiques  et  leurs  trajectoires  orthogonales. 
On  aura,  pour  l'élément  linéaire,  l'expression  suivante 
(3}  rfs^=  dii.--  +  C^dv"-, 

et  9  deviendra  une  certaine  fonction  F(«,  c)  de  u  et  de  v.  En  ap- 
pliquant la  formule  (8)  {n°  S14),  on  trouvera  i'équation  différen- 
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tielle  suivante  des  lignes  géodésiques 

D'antre  part,  si  l'on  élimine  les  deux  constantes  —  >  -  entre  l'équa- 
tion (2)  et  ses  deux  premières  dérivées,  on  trouvera 


P         P  P 

p,q,r,s,  t  désignant,  suivant  l'usage,  les  dérivées  de  F(h,  c). 
Cette  équation  différenlielle,  admettant  pour  intégrale  générale 
l'équation  (2),  sera  nécessairement  identique  à  l'équation  (4).  On 

■■'''  p~'     C   du  p   "       C   ùi>'  />  "  da 

Les    deux   premières   conditions   s'intèg-rent  aisément   et  nous 
donnent 

pG'^.\,         p-'C  ^-  U, 

U  et  V  désignant  des  fonctions  arbitraires  de  u  et  de  v  respective- 
ment. Pour  la  commodité  des  calculs,  nous  changerons  la  notation 
et  nous  écrirons 

On  clétliiil  de  là 


et,  par  suite,  V,   désignant  une  nouvelle  fonct 


En  portant  cette  valeur  de  9  dans  la  troisième  équation  (;»),  on 
trouve  la  condition 

Cette  relation  entre  des  fonctions  de  u  et  des  fonctions  de  v 
devant  avoir  lieu  identiquement,  différ  en  lions-la  par  rapport  à  tu 
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Nous  aurons 


Les  deux  membres  de  ccuc  équation  doivent  évidemment  être 
constants.  On  aura  donc 


vv.  =  -i,     0=^   =;,, 


h  désignant  une  constante  ([uelconque.  La  seconde  éijuatioi 
tcgTe  sans  difficulté.  On  peut  l'écrire,  en  effet,  comme  il  sn 


U  /U'Y_  àV 


ce  qui  donne,  on  intégrant  et  en  désignant  par  k  une  constante 
nouvelle, 

v^  =  ~h-\-km. 

On  déduit  de  là  par  dérivation 

V  =/.-[). 
Or,  si  l'on  fait  usage  de  la  formule  (24)  [H,  ii6] 


qui  fait  connaître  la  courbure  totale  de  la  surface,  on  trouve,  en  y 
remplaçant  C  par  sa  valeur  tirée  de  la  seconde  équation  (6), 


Ainsi  les  seules  surfaces  qui  puissent  donner  une  solution  du 
problème  proposé  sont  celles  dont  la  courbure  totale  est  con- 
stante. Tel  est  le  résultat  fondamental  obtenu  par  M.  Beltrami. 

599.  Le  lecteur  pourra  poursuivre  et  achever  les  calculs;  mais 
il  vaut  miens  raisonner  de  la  manière  suivante. 

Rapportons  une  surface  à  courbure  constante  au  système  de 
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coordonnées  formé  p^r  une  famille  de  lignes  géodésiques  et  leurs 
trajectoires  orthogonales  :  l'élément  linéaire  prendra  la  l'orme 

(7)  <-;*^=  du^-^  C^dv^, 

et  l'on  devra  avoir 

<»>  -h''ë  =  ''- 

Si  la  courbure  k  est  nulle,  G  sera  de  la  forme 
(9}  0  =  V«  +  \Y 

V  et  V|  désignant  des  fonctions  de  c.  Si  la  courbure  k  est  positive 
et  3  potir  valeur  — .  on  aura 

(10)  C  =  Vsin-  -i-ViCos"- 

Enfin,  si  la  eonrijure  est  négative  et  égale  à ^i  on  trouvera 

de  même 

(I ,)  G  =  V  ^^:..-  +  v,  îl^^ . 

Écrivons  les  expressions  eorrespondantes  de.  l'élément  linéaire 
en  changeant  dans  les  deux  dernières  u  en  au  ;  on  sera  conduit  aux 
trois  formes 

(12)  ds°-  =  dlr'■^-<yu-hy^ydvi, 

(t3)  f/î!  =  «s[  J„î^.  (V  sin  u  +  V,  cos  u)--  dv^, 

(14  )  ds^  =  a^  ïda^  -H  N  -■^^-~"-  -H  V,  ^""^^""V  dA  , 

qui  caractérisent  les  surfaces  à  courbure  nulle,  positive  ou  négative. 
Si  nous  supposons  maintenant  que  les  lignes  géodésiques  ('=rconst. 
soient  celles  qui  passent  par  un  point  donné  de  la  surface,  il  faudra 
que  l'on  ait,  dans  les  trois  cas, 

Cela  donne  la  condition 

V,  =  0. 

En  choisissant  convenablement  la  coordonnée  v,  on  réduira  en- 
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suite  V  à  l'imité;  de  sorte  que  l'élcmciU  linéai 

formes  s 

alvantes  : 

(!■') 

ds''  =  du''  +  u^  du^, 

(i6) 

rf^2  =  „s[rf„î^_sins„rf(,î]^ 

(17) 

ds''  =  a^Adii''-^  /e"-g-"y^^; 

qui  ne  c 

ontieniient,  comme  00  voit,  aucune  im 

L'application  des  méiliodes  que  nous  avons  données  plus  haut 
(n"  S79)  dans  le  cas  des  surfaces  de  révolution  nous  conduira  ici 
sans  difficulté  à  l'équation  en  termes  finis  des  lignes  géodésiques. 
On  trouve  ainsi  les  trois  équations 

(■9)  Atang«cos^  +  Btang«sm^+C  =  o, 

qui  conviennent  respectivement  aux  éléments  linéaires  définis  par 
les  trois  formules  (1 5),  (16),  (17)  et  qui,  d'ailleurs,  donnent  immé- 
diatement la  solution  complète  du  problème  proposé.  On  voit,  en 
effet,  que,  si  l'on  représente  l'une  quelconque  des  surfaces  sur  le 
plan  en  prenant  pour  les  coordonnées  rectangulaires  œ  el  j  dn 
point  du  plan  les  coefficients  de  A  et  de  B  dans  l'une  des  équations 
précédentes,  les  lignes  géodésiques  de  la  surface  correspondront 
aux  droites  du  plan. 

D'ailleurs,  quand  on  a  une  telle  représentation  d'une  surface  sur 
un  plan,  on  peut  obtenir  toutes  les  autres  de  la  manière  la  plus 
simple;  car,  si  P  et  Q  sont  les  deux  points  dn  plan  qui  corres- 
pondent, dans  deux  représentations  distinctes,  à  un  même  point  M 
de  la  surface,  la  correspondance  établie  entre  PetQ  sera  telle  que 
les  droites  correspondront  à  des  droites,  et  ne  sera  autre,  par  con- 
séquent, que  la  transformation  homograpliique  la  plus  générale. 
Ainsi,  quand  on  a  effectué  une  représentation  de  la  surface  consi- 
dérée sur  le  plan,  on  les  obtient  toutes  en  faisant  suivre  cette  repré- 
sentation, quelque  particulière  qu'elle  soit,  de  la  transformation 
homographique  la  plus  générale  dans  le  plan. 

Si,  à  la  place  des  coordonnées  u  et  c,  on  introduit  les  coor- 
données rectangulaires  a:  et  y  du  point  du  plan  qui  correspond  de 
la  manière  indiquée  au  point  de  la  surface,  on  obtient  pour  les  trois 
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formes  de  l'élément  linéaire  les  expressions 
{•11)  rfs2  =  dx^-^dy^, 

d^t^dy^+(^dr-ydx)^ 

^^,^^^^d^^^4y^-(,^dr-yd.y 

que  nous  retrouverons  plus  loin  d'une  autre  manière  et  qui  ont 
été  signalées  par  M.  BeUrami. 

600.  Les  recherches  que  nous  venons  d'expciser  conduisaient 
naturellement  au  problème  suivant  : 

Etant  données  deux  sur/aces  quelconques,  peut-on  les  repré- 
senter l'une  sur  l'autre,  de  telle  manière  qu'à  toute  ligne  géo- 
■désique  de  Vune  corresponde  une  ligne  géodésique  de  Vautre? 

Nous  dirons  alors  que  les  deux  surfaces  sont  représentées  l'une 
sur  l'autre  géodésiquement. 

Cette  question,  que  M.  BeUrami  avait  proposée  à  la  fin  de  son 
travail,  a  été  résolue  par  M.  Dini  (  '  )  dans  un  beau  Mémoire  inséré 
aux  Annali  di  Matematica.  La  méthode  de  M.  Dini  repose  sur 
un  élégant  théorème  de  M.  Tissot,  que  l'on  peut  énoncer  comme 
il  suit  : 

Lorsque  deux  surfaces  se  correspondent  point  par  point,  il 
existe  sur  une  des  surfaees  un  système  orthogonal,  et  en  gé- 
néral un  seul,  auquel  correspond  sur  l'autre  surface  un  sys- 
tème orthogonal. 

Soient,  en  effet,  M,  M,  deux  points  correspondants,  pris  respec- 
tivement sur  les  deux  surfaces  considérées  (S)  et  (S));  à  toute 
tangente  Mï  en  M  correspond  une  tangente  Miî)  en  M,,  en  ce 
sens  que  toute  courbe  de  la  première  surface  tangente  enMàM(  a 
pour  homolog^ue  une  courbe  de  (S,)  tangente  en  M;  àM|/,.Ilest 
à  peu  près  évident,  et  l'on  établira  aisément  qu'à  quatre  tangentes 


(')  Dini  (U.),  Sopra  un  problema  che  si presema  neila  teoria générale  délie 
rappresentazioni  geogra/icJie  di  una  superficie  su  di  un'  alira  {Annali  di 
Matematica,  t.  III,  p.  36g;  iS6g). 
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Mi  correspondent  quatre  tangentes  M,  i,  de  même  rapport  anliar- 
mOQÎque,  D'après  cela,  soient  Mi,  Mj  les  deux  tangentes  de  la 
première  surface  qui  vont  rencontrer  le  cercle  de  l'infini  et  Mu, 
M  v  les  tangentes  qui  con'espondent  aux.  deux  tangentes  analogues 
de  (S|)-  Deux  tangentes  rectangulaires  de  (S)  sont  conjuguées, 
comme  on  sait,  par  rapport  au  faisceau  des  deux  droites  Mi,  My. 
Pour  qu'elles  correspondent  à  deux  tangentes  rectangulaires  de 
(Si),  il  faudra  encore  qu'elles  divisent  harmoniquement  l'angle  des 
deux  tangentes  Mu,  Me.  On  aura  donc,  pour  les  déterminer,  à 
construire  les  rajons  communs  aux  deux  involutions  dont  les 
rayons  doubles  sont  respectivement  Me,  MJ  et  Mu,  Me.  Le  pro- 
blème comporte,  en  général,  une  seule  solution.  D'ailleurs  si  les 
surfaces  sont  réelles  et  si  la  correspondance,  comme  il  arrive  ordi- 
nairement, est  établie  entre  des  points  réels,  les  rayons  doiibles 
des  involutions  que  nous  venons  de  considérer  seront  imaginaires 
conjugués  et,  par  suite,  les  rayons  communs  aux  deux  itu'o- 
lutions  seront  nécessairement  réels. 

Considérons  sur  la  surface  (S)  les  courbes  qui  admettent  pour 
tangente  en  chaque  point  l'une  des  droites  que  nous  venons  de 
construire.  Ces  courbes  formeront  un  système  orthogonal,  et  ce 
système  sera  évidemment  le  seul  auquel  correspondra  sur  (S,)  un 
système  orthogonal. 

A  cette  conclusion  il  y  a  deux  exceptions  :  i"  si  les  deux  invo- 
lutions précédentes  ont  leurs  rayons  doubles  communs,  la  corres- 
pondance entre  (S) et  (S))  aura  lieu  avec  conservation  des  angles; 
et,  par  suite,  tout  système  orthogonal  tracé  sur  l'une  des  surfaces 
aura,  dans  ce  cas,  pour  homologue  un  système  orthogonal  tracé 
sur  l'autre;  3"  si  les  deux  involutions  ont  un  seul  rayon  double 
commun,  c'est-à-dire  si  les  lignes  de  longueur  nulle  d'une  seule 
famille  se  correspondent  sur  les  deux  surfaces.  Alors  les  deux 
familles  qui  composaient  le  système  orthogonal  viennent  se  con- 
fondre en  ime  seule,  formée  de  ces  lignes  de  longueur  nulle  qui 
se  correspondent  sur  les  deux  surfaces.  Ce  cas  exceptionnel,  sur  le- 
quel nous  aurons  l'occasion  de  revenir,  a  été  signalé  par  M.  Lie  {'); 
il  ne  peut  évidemment  se  présenter  lorsque  la  correspondance  a 


(')   Malhematiache  AnnaUn,   t.  XX,  p.  !iii,  fioie  I  du  Mé;noirj  déjà  c 
Untersuchungen  uber  geodatische  Curven. 
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Jleu  entre  les  points  réels  de  deux  surfaces  réelles.  On  peut  donc 
énoncer  la  conclusion  suivante  : 

Lorsqu'on  a  établi  une  correspondance  entre  les  points  réelx 
de  deux  surfaces  réelles,  il  existe  certainement  sur  chacune 
des  surfaces  un  système  orthogonal  réel  admettant  pour  homo- 
logue un  système  orthogonal.  Ce  système  est  unique  si  la  cor- 
respondance n'a  pas  lieu  avec  conservation  des  angles. 

601,  Voici  mainteuant  commenl  M.  Dini  a  fait  usage  du  théo- 
rème précédent.  Supposant  implicitement  que  la  correspondance 
établie  entre  les  surfaces  (S)  et  (S|)  a  lien  entre  des  points  réels, 
l'éminent  géomètre  rapporte  ces  deux  surfaces  au  système  de 
coordonnées  formé  par  les  lignes  orthogonales  qui  se  correspon- 
deal  sur  les  deux  surfaces.  Ce  système  sera  unique  si  la  corres- 
pondance n'a  pas  lieu  avec  similitude  des  éléments  infiniment 
petits;  dans  le  cas  contraire,  l'un  des  systèmes  orthogonaux  pour- 
rait être  choisi  arbitrairement.  Soient 

(■..i)  ds^=Edu^-^Gdv^,        dsl=  Et_du^^  G,di'^ 

les  expressions  des  éléments  linéaires  de  (S)  et  de  (S,),  L'équa- 
lion  différentielle  des  lignes  géodésiques  de  (S)  sera  (n"  514) 

—     = ^  -r-  )  du.  dv^ -h  •=  —- dt'^  =  o, 

Cl  l'on  obtiendrait  de  même  celle  des  lignes  géodésiques  de  (S)) 
en  remplaçant  E,  G  par  Ë,,  G|.  Pour  que  les  lignes  géodésiques 
se  correspondent,  il  faut  et  il  suffit  que  les  équations  différentielles 
soient  identiques.  On  est  ainsi  conduit  aux  conditions 


"  Gi  "i 
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qui  devront  avoir  lieu  identiquement.  La  seconde  et  la  troisième 
s'intègrent  aisément  et  peuvent  être  remplacées  par  les  suivantes 


oii  V  désigne  une  fonction  de  u  et  V  une  fonction  de  i'.  On  en 
déduit 

cl  il  ne  restera  plus  qu'à  satisfaire  à  la  première  et  à  la  qualriènit: 
des  relations  (26).  La  substitution  des  valeurs  précédentes  de  E, 
et  de  G,  nous  conduit  ainsi  aux  deux  équations 


(9.! 


1   ^(U  — V)=  — V'E, 
(  g(U-V)=U'G, 


d'où  l'on  déduit,  en  intégrant  ('}, 

(îg)  E  =  lIi(U  — V),        G  =  V;{U  — V\ 

Ui  désignant  une  nouvelle  fonction  de  u  et  V|  une  nouvelle  fonc- 
tloii  de  V. 

La  question  est  maintenant  résolue.  Les  éléments  linéaires  des 
deux  surfaces  sont  donnés  par  les  formules  suivantes  ; 

(3r>)  d.^'-=  (V  —  Y){Vldu^    ■+-V]dv*), 

ils  ont  l'un  et  l'autre  la  forme  de  Liouvîlle. 

Au  reste,  en  appliquant  la  formule  (a8)  (n"  o83),  on  rcconnait 
aisément  que  les  lignes  géodcsiques  de  l'une  et  l'autre  surface  sont 
représentées  par  l'équation 

,,  .  rjhdu       r  y,dv    _   , 


(')  On  néglige  ici  l'hypoliiéae  V  =  U  = 
homoilii^tique?. 
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Cetle  cqnalion  ne  (ibange  pas. 
U|,  V,  V|,  a,  a'  pav  —  tt'  -;=' 
vlenlàpa.sercle(S)à(S,). 


1  effet,  q 

v'/V 


,nd  on  y  remplace  U, 


\/«, 


qm 


602.  Telle  est  la  solution  que  l'on  doit  à  M.  Dini.  Elle  donne 
une  nouvelle  et  remarquable  propriété  des  surfaces  dont  l'élément 
linéaire  est  réductible  à  la  forme  de  Liouville. 

Mais  il  importe  d'observer,  en  outre,  qu'à  chacune  de  ces  sur- 
faces on  peut  faire  correspondre  géodésiquement  non  pas  une 
seide  surface,  mais  une  infinité  de  telles  surfaces.  En  effet,  l'élé- 
ment linéaire  de  (S)  peut  aussi  s'écrire 


(33) 


«(U^ 


h)- 


\  .y.  h)\\^  dlû-  ^   ^^do^X 


La  forme  primitive  est  conservée.  Mais  U,  V,  U, ,  V,  sont  rem- 
placés respectivement  par  m(U-|-A),  m(V-l-/i), 


■  En 

effectuant  ce  changement  dans  l'éiément  linéaire  de  (5,),  on  aurn 

,  .,        I    /      I  1      \f\i\du--       \\d<;'-\ 

(34)  ds;  =  .-  (^^--^  -  ^j--j.^j{^^^-^  -+.  ^r-^^j  , 

et  celte  expression  varie  avec  les  constantes  h  et  m.  On  pourrait  ù 
la  rigueur  faire  abstraction  de  m  dont  la  variation  remplacerait 
chaque  surface  par  une  surface  liomothétique;  mais  il  n'en  est 
plus  de  même  pour  h.  A  chaque  nouvelle  valeur  de  h  correspondra 
nn  élément  linéaire  distinct. 

603.  M.  Dini  a  montré  comment  on  peut  déduire  de  la  solution 
précédente  les  résultats  obtenus  en  premier  lieu  par  M.  Beltrami. 
Poiir  ne  pas  étendre  outre  mesure  cette  exposition,  nous  nous 
contenterons  de  la  remarque  suivante. 

Considérons  la  transformation  homographîque  la  plus  générale 
dans  !e  plan.  Il  résulte  du  théorème  de  M.  Tissot  que,  dans  cette 
transformation  comme  dans  toutes  les  autres,  il  existera  un  système 
orthogonal  qui  se  transformera  en  un  système  orthogonal.  Et,  de 
plus,  les  résultats  que  nous  venons  d'établir  permettent  d'affirmer 
que  l'élément  linéaire  du  plan  rapporté  à  ce  système  sera  néces- 
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sairemeiiL  de  lu.  forme 

Or,  d'après  une  proposition  établie  par  M.  Liouville(')ct  que  le 
lecteur  retrouvera  aisément  en  appliquant  les  méthodes  du  n"  413, 
les  seuls  systèmes  orthogonaux  pour  lesquels  l'éiément  linéaire 
du  plan  prenne  la  forme  précédente  sont  ceux  qui  sont  formés 
de  deux  familles  de  coniques  homofocales  et  de  leurs  variétés. 
De  là  résulte  une  propriété  de  la  transformation  liomograplùque 
établie  en  premier  lieu  par  M.  Richelot  (^)  :  Dans  toute  trans- 
formation de  ce  genre,  il  existe  un  système  orthogonal,  et  un 
seul,  qui  demeure  orthogonal  après  la  transformation,  et  ce 
système  est  Jormé  de  deux  familles  de  coniques  homofocales. 

Au  reste,  celte  proposition  peut  être  démontrée  de  la  manière 
la  plus  simple  par  la  Géométrie.  Soient,  en  effet,  (S)  et  (S,)  deux 
figures  homographiques  dans  deux  plans  différents.  Soient  A  el  B 
les  points  de  (S)  qui  correspondent  aux  points  à  l'infini  sur  le 
cercle,  I)  et  J),  de  (S,).  Soient  de  même  A)  et  B,  les  points  de 
(S|)  qui  correspondent  aux  points  I  et  J  de  (S).  Les  coniques  (K) 
de  (S  )  qui  ont  les  points  A  et  B  pour  foyers  sont  inscrites  dans  le 
quadrilatère  dont  les  sommets  opposés,  sont  A,  B  el  I,  J.  Elles 
auront  donc  pour  homologues  dans  (S|)  des  coniques  inscrites  dans 
le  quadrilatère  dont  les  sommets  opposés  sont  J,,  J,  et  A,,  B,,  c'est- 
à-dire  les  coniques  (K,)  dont  les  foyers  sont  A,  et  B) .  D'ailleurs, 
d'après  le  théorème  de  M.  Tissot,  les  deux  familles  de  courbes  que 
nous  venons  de  définir  dans  chaque  figure  sont  les  seules  qui  con- 
servent leur  orthogonalilé  après  la  transformation. 

Ce  raisonnement  s'étend  de  lui-même  à  la  transformation  homo- 
graphique  dans  l'espace.  Considérons,  en  effet,  dans  l'espace  deux 
figures  homographiques,  et  soient  A  et  B  les  deux  coniques  qui 
correspondent  au  cercle  G  de  l'infini,  considéré  successivement 
comme  appartenant  à  chacune  des  figures.  Il  est  évident  que  la 
développable  (A,  C)  circonscrite  à  A  et  à  C  correspondra  à  la  dé- 

(I)  LiouTiLLE  (J.  ),  Sur  quelques  cas  particuliers  où,  les  équations  du  mou- 
vemeni  d'un  point  matériel  peuvent  s'intégrer  {Journal  de  Liouvîlle,  t.  XI, 
p.  3eo;  i845). 

(')  RioHELoi,  Ueber  die  einfaehste  Corrélation  in  zwei  ràumiichen  Gebie- 
len  1,  Journal  de  Crelle,  t.  LXX,  p.  iS^;  i86S). 
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veloppable  {C,  B),  circonscrite  à  G  et  à  B.  Par  suite,  au  système 
des  surfaces  du  second  degré  ayant  A  pour  focale  correspondra  le 
système  des  surfaces  de  même  ordre  ayant  B  pour  focale.  Il  est  du 
reste  facile  de  proiiver  que  le  système  triple  ortliogonal  ainsi 
formé  est  le  seul  qui  demeure  ortliogonal  après  la  transformation. 
En  effet,  si  l'on  se  propose  de  déterminer  trois  directions  passant 
par  un  point  et  telles  que  les  trois  directions  correspondantes  soient 
rectangulaires,  cela  revient  à  troiiver  un  trièdre  conjugué  à  deux 
cônes  de  même  sommet,  et  le  problème  n'a  qu'une  sohition  (  '  ). 

604.  Les  méthodes  que  nous  avons  suivies  et  qui  sont  celles  de 
MM.  Beltrami  et  Dini  présentent  en  elles-mêmes  un  grand  intérêt. 
C'est  ce  qui  nous  a  déterminé  à  les  reproduire.  Mais  on  peut 
traiter  aussi  les  questions  précédentes  en  se  plaçant  à  un  point  de 
vue  plus  général,  qui  permet  une  étude  plus  approfondie  et  plus 
complète  des  résultats  que  nous  avons  trouvés.  C'est  ce  que  nous 
allons  montrer  rapidement. 

On  sait  que  tous  les  problèmes  du  calcul  des  variations  dans 
lesquels  il  s'agit  de  trouver  le  maximum  ou  le  minimum  d'une  in- 
tégi'ale  simple 

(35) 


>«,.. 


conduisentà  une  équation  différentielle  dn  second  ordre  à  laquelle 
doit  satisfaire  la  fonction  v  et  qui  est 

ou,  en  développant, 

Béciproquement,  donnons-nous  a  priori  une  équation  différen- 
tielle quelconque  du  second  ordre 


(')  Darboux  (G.),  JVole  sur  un  Mémoire  de  M.  Dini  {Bulletin  des  Selenc 
mathématiques,  v.  1,  p.  383;  1870). 
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et  proposons-nous  de  recliercher  si  elle  donne  la  solution  d'un 
problème  de  calcul  des  variations,  c'est-à-dire  s'il  existe  des  inté- 
grales de  la  forme  (35)  pour  lesquelles  l'équation  différentielle 
(37)  soit  identique  à  l'équation  donnée  (38).  Pour  qu'il  en  soil 
ainsi,  il  sera  nécessaire  et  s\iffisant  que  la  valeur  de  f"  tirée  de  l'é- 
quation (38)  et  portée  dans  l'équation  (87)  donne  naissance  à  une 
relation  qui  soit  vérifiée  pour  toutes  les  valeurs  de  u,  i>,  \''.  On 
trouve  ainsi  la  condition 

■   ■''  Oi^'^  •        dvàv'  àv' du        àv         ' 

qui  est  une  équation  aux  dérivées  partielles  du  second  ordre  à 
laquelle  doit  satisfaire  la  fonction  f{u,  p,  c')  des  trois  variables  u, 
1',  !■'.  Comme  cette  équation  admet  toujours  des  solutions,  on  peut 
énoncer  le  résultat  suivant  : 

Étant  donnée  une  équation  différentielle  cjuelconcjue  du 
second  ordre,  elle  peut  être  assimilée  d'une  infinité  de  ma- 
nières différentes  aux  équations  du  même  ordre  qui  se  pré- 
sentent dans  la  recherche  du  maximmn  ou  du  minimum  d'une 
intégrale  simple  de  la  forme  (35).  En  d'autres  termes,  il 
existe  une  infinité  de  fonctions  /(  u,  c,  </)  telles  que  leur  inté- 
grale, prise  entre  deux  points  quelconques  de  l'une  des  courbes 
intégrales  de  l'équation  considérée,  soit  maximum  ou  mini- 


60S.  La  dctcrminalion  de  la  fonction  /  dépend  de  l'inlég'ration 
de  l'équation  aux  dérivées  partielles  (Sg).  Celte  intégration  est 
beaucoup  facilitée  par  les  remarques  suivantes. 

Différentions  l'équation  (Sg)  par  rapport  à  r';  nous  aurons 


et  cette  équation  nouvelle,  qui  est  du  troisième  ordre,  se  réduit  au 
premier  si  l'on  prend  comme  inconnue  auxiliaire  la  quantité 
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On  oblleiil  ainsi  pour  M  l'équaLion  linéaire 


(.]■,)  M 


du'       '  d^i'  àv        du 


Cette  équation  définit  ce  que  Jacobi,  généralisant  ime  théorie 
d'Eoler,  a  appelé  le  ranîtlplicatenr  du  système  d'équations  diffé- 
rentielles ordinaires  (  '  ) 


JNous  aurions  pu  d'ailleurs  déduire  notre  tliéorie  des  résultats 
que  nous  devons  stir  ce  sujet  à  l'illustre  géomètre;  mais  il  nous  a 
semblé  préférable  de  développer  tous  les  raisonnements  sans  rien 
emprunter  à  la  théorie  du  multiplicateur. 

Pour  obtenir  l'intégrale  générale  de  l'équation  linéaire  {42),  il 
faudra  intégrer  le  système  d'équations  différentielles  ordinaires 

,  du       di'       d'.''       —  c/.H 


Si  nous  prenons  d'abord  les  équations 

(44  )  dv  =  v'  du,        dv'  —  ç  du, 

obtenues  en  égalant  les  trois  premiers  rapports,  elles  ne  con- 
tiennent pas  M  et,  par  suite,  peuvent  être  intégrées  séparément. 
l>'ailleurs  l'élimination  de  v'  conduit  à  l'équation 


d^v 


,(..,. 


qui  n'est  autre  que  la  proposée.  Done  les  intégrales  du  système 
(44)  sont  les  deux  intégrales  premières 

de  l'équation  proposée. 

Supposons  qu'on  ait  obtenu  ces  intégrales.  En  égalant  le  pre- 
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r  des  rapports  (43),  on  aura 


On  peut,  en  tîraol.  v,   \>'  des   équations  (4^))   exprimer 
'onction  de  h.  L'équation  précédente  prend  alors  !a  forme 


Une  quadraUire  nous  donnera  «ne  relation  telle  que 

y  désignant  une  nouvelle  constante.  Si  l'on  remplace  c.  et  p  par 
leurs  valeurs  (45),  on  aura  la  troisième  Intégrale  du  système  {/{y) 
sous  la  forme 

(40)  H]i,(H,  .,«')■=  y 

Par  suite,  la  solution  M  la  pins  générale  de  l'équation  {/{'>.)  sera 
déterminée  par  la  formule 

(47)  AH.(".^.^')-i(^.  ^i), 

où  ^désigne  une  fonction  entièrement  arbitraire.  Il  résulte  de  là 
que  te  quotient  de  deux  valeurs  particulières  de  M  sera  né- 
cessairement une  intégrale  première  de  l'équation  proposée. 

La  valeur  de  M  une  fois  obtenue,  on  déterminera  celle  de /au 
moyen  de  l'équation 


qui  s'intègre  par  une  double  quadrature.  Désignons  par/o  une  so- 
lution parlieidière  quelconque  de  cette  équation  :  la  solution  la 
plus  générale  sera 

/=/o+M",-)-'+;A".-'), 

),  et  [i  désignant  deux  fonctions  arbitraires  de  u  et  de  v.  Mais,  il 
importe  de  le  remarquer,  cette  valeur  de  f,  qui  satisfait  à  l'é- 
quation (4o)  dont  elle  est  la  solution  la  plus  générale,  ne  vérifiera 
pas  nécessairement  la  véritable  équation  du  problème,  c'est-à-dire 
l'équation  (3g).  On  peut  affirmer  seulement  que  la  valeur  précé- 
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fiente  de  /,  siibslitnée  dans  l'équation  (Sg),  rendra  son  premier 
membre  égal  à  une  fonction  de  u  et  de  c,  puisque  la  dérivée  de 
ce  premier  membre  par  rapport  à  c'  est  nulle  en  vertu  de  l'équa- 
tion (4o)- 

Effectuons  cette  substitution;  en  désignant  par  Po  ia  fonction 
de  u  et  de  c  qui  résulte  de  ia  subslitulion  de  /g,  nous  trouverons 
l'équation 


Teile  est  l'a  nique  relation  que  devront  vérifier  les  fonctions).,  ja. 
Soit  Xo,  (J-o  un  sjslème  de  valeurs  de  X,  [J.  satisfaisant  à  cette  équa- 
tion, système  que  l'on  pourra  obtenir,  par  exemple,  en  se  donnant 
arbitrairement  Xg  et  déterminant  |j.d  par  une  quadrature.  Les  va- 
leurs les  plus  générales  de  \,  [jl  seront  données  par  les  formules 


1  expression  s 


pour  la  solulion  la  plus  générale  de  l'équation  (Sg).  La  présence 
de  la  différentielle  esacte 


ùv     ""  Ou 

s'explique  sans  difficulté.  On  sait,  en  effet,  que  cette  différentielle 
n'a  aucun  rôle  à  jouer  et  que  l'on  obtient  la  même  équation  diffé- 
rentielle du  second  ordre  en  cherchant  le  minimum  ou  le  iiia\lnHim 
de  l'une  ou  l'autre  des  intégrales 

p-d,i,     Jljda^dti). 

En  résumé,  on  peut  énoncer  les  résultats  suivants  : 

Toutes  les  fois  gue  l'on  pourra  intégrer  une  équation  dif- 
férentielle du  second   ordre,  on    saura   déterminer  par   de 
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simples  quadratures  toutes  les  intégrales 

telles  que  le  problème  de  calcul  des  variations  qui  leur  cor- 
respond conduise  à  l'équation  différentielle  proposée . 

Si  l'on  a  obtenu  par  un  procédé  quelconque  deux  fonctions 
f,  f\  correspondantes  à  une  même  équation  différentielle,  j^  > 
j~  seront  des  solutions  de  Véquation  linéaire  en  M  (42);  eï, 
par  suite,  le  quotient 


sera  une  intégrale  première  de  l'équation  différentielle  pro- 
posée ('). 

Nous  allons  inaÎTitenaiil  indiquer  quelques  applications. 
600.    Snit  (l'aboi'd  l'équation  du  second  ordre 


Les  intégrales  âa  système  (4'i)  s 


far  suite,  l'intégrale  générale  de  l'équaliou  linéaire  en  M  sera 
donnée  par  la  formule 

(5o)  M  =  #(i/,  I'  — «(/), 

et  la  fonction/la  plus  générale  définie  par  l'équalion{4  [)aiira  ic: 
pour  expression 


j  =  j^''(y-^).i(a:.-u'. 


)<h  -^^''X{u,»)-\--Aa,^). 


{')  Il  rÉauUc  même  des  propositions  de  Jucobi  que,  dans  ce  cas,  on  pourra 
obteuir  par  une  quadrature  l'intéBration  complète  de  l'équation,  difféventielle 
proposée.  Mais  la  proposition  énoncée  dans  le  texte,  et  qui  résulte  immédiate- 
ment des  remarques  préeédentes,  suffit  pour  l'objet  actuel  de  nos  recherches. 
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L'équation  (Sg)  à  laquelle  /doit  satisfaire  devient 

(5,)  ^V   ,.   I      à\f         df  __  ^ 

àvàv'  ùtiàf'       àv 

Si  l'on  y  substitue  la  valeur  précédente  de  /,  on  trouve,  après 
quelques  réductions,  la  condition 


qai  permet  d'égaler  À  et  [j.  aux    dérivées  partielles   d'uni 
l'onction  0.  On  a  ainsi  la  valeur  définitive  de  /  sons  la  fori 


/^_y  (^'_,)j(,,,,_„^)rf. 


007.  Arrivons  maintenant  à  l'objet  que  nous  avons  en  vue,  et  pro- 
posons-nous d'abord  le  problème  de  M.  Beltrami  :  Trouver  toutes 
les  surfaces  qui  peuvent  être  représentées  géodésiqueinent  sur 
le  plan. 

Soient  a;  et  r  les  coordonnées  reelilignes  d'nu  point  du  plan. 
L'équation  difFérenlielle  des  droites  sera 

(53)  j''=o, 

et  cette  équation  subsisterait  si  Von  faisait  une  transformation 
hoino graphique  quelconque. 

Les  variables  x  ely  peuvent  encore  être  considérées  comme  les 
coordonnées  curvilignes  du  point  de  la  surface  cherchée  qui  cor- 
respond au  point  du  plan.  Soil  alors 

l'expression  de  l'élément  linéaire  de  la  surface.  D'après  la  question 
proposée,  il  faudra  que  l'intégrale 


/  /li  +  a  P y  ~  Gy'^  dx 


soit  rendue  minimoni  par  les  courbes  intégrales  de  l'équation  dif 
férentielle 

y"  =  o, 
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fil,  par  suite,  que  la  fonclioi 


sallsfasse  à  réqualio» 

Ot  on  a 

•Pf  _  EG  — Fi 

^■^''     (E^2py^Gy^f 

il  faudra  donc  tjLio  la  fonction 

E  +  ^Fj'+G/^  _  fà\l\ 
(EG-Fi) 

dépende  exclusivement  de  _j-' el  de  y^xy'.   Pour  qu'il  en  soit 
ainsi,  il  faut  et  il  suffit,  on  le  reconnaît  aisément,  que  l'on  ait 

(EG  — F*)* 

$  désignant  la  fonction  la  plus  générale,  entière  et  du  second 
degré  par  rapport  aux  variables  y' ,  y  — xy'  ('). 

OrdoLiEOiiS  la  foncùon  ^?  par  rapport  aux  puissances  de  y' ,  ot 


■+0/'  _(à\f\-^ 


A,   \j,  C  étant  des  fonctions  de  x  el  de  y.  L'équation  (55)  nou; 
donnera 

-.  =A,        ï^ ;  =B, 5-=C; 

(  lîG  —  Fî)  '  (EG  —  F=)5  (  EG  —  F')» 


(')  En  cITct,  en  prenant  les  (lévivées  ti-oisièmes  des  deux  membres  par  rapport 
à  y',  on  a 

-^_3         '^"''  -    .     ('"'■  ,d''l> 

ày'  ày  dy''  ôy''  i)y'  dy' 

el  comme  les  trois  variables  y',  y  —  a^y'  et  xi  sont  indiSpendantes,  cette  équation 
s  de  4>  sont  nulles,  ce  qui 
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cL  de  là  on  déduit 

(KG  — F=f^  =  AC  — B', 
F  -  A  _  B  _  C 

{AC  ~  B5)2'  (AC  -  IJî)i  '  (AG  —  Bi)ï' 

ParsiiiLe  la  valeur  de/ sera 


(57)  / 


AC  —  B'       ' 


et  l'on   pourra  vérifier  que  celle   valeur  satisfait  effectivement  à 
réqnalion  du  problème,  qui  est  l'équation  (yr)  où  l'on  remplace- 
rait m  et  c  par  a^  et  j-. 
Posons 

'i'{y\j  —  ^y  )  dx^  =  'l'{(/r,  dj,  y  dx  -^  x  dy); 

W  sera  une  fonction  homogène  et  du  second  degré  des  trois  va- 
riables dont  elle  dépend,  et  l'on  aura,  pour  l'élément  linéaire  de 
la  surface  cherchée,  l'expression 

^  ^  _  ^r(  d.r.  dy.  y  dx  —  x  dy-\ 
^■'^'  "''"  (AG-B^)^ 

On  peut  interpréter  comme  il  suit  les  résultats  obtenus. 
Les  lignes  de  longueur  nulle  de  la   suriace  sont  définies  par 
l'équation  difTéreotieile 

qui  estime  équation  de  Clairaut  el  qu'on  intégrera  en  supposant 
y'  constante.  Dans  le  plan,  y'  ^l  y  ^  xy'  peuvent  être  considérées 
comme  les  coordonnées  d'une  droite  dont  le  coefficient  angulaire 
serait j''.  L'équation  précédente  définit  donc,  en  coordonnées  tan- 
gentielles,  une  conique  quelconque  et  le  dénominateur  AC  —  B^ 
égalé  à  zéro  donnera  l'équation  en  coordonnées  ponctuelles  de  la 
même  conique.  Il  suit  de  là  que  les  lignes  de  longueur  nulle  de  la 
surface  correspondent,  dans  le  plan,  aux  droites  qui  sont  tangentes 
à  cette  conique. 

Nous  avons  déjà  rappelé  que  l'équation  (53)  se  conserve  lors- 
qu'on effectue  une  transformation  homographique.  En  s'appujant 
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sur  cette  remarquable  propriété,  on  peut  classer  très  simplement 
les  résultats  oLlemis  : 

I"  Si  la  fonction  4>  se  décompose  en  deux  facteurs,  la  eoniqiie 
se  réduit  à  deux  points,  nécessairement  distincts  puisque  l'élément 
linéaire  ne  peut  être  un  carré  parfait.  Amenons,  par  une  homo- 
grapliie,  ces  deux  points  à  coïncider  avec  les  deux  points  à  l'Infini 
sur  le  cercle.  On  aura  alors 

et  la  forme  correspondante  de  l'élément  linéaire  seia 

(60)  rfï==  f/a;'  +  dy^. 

La  surface  obtenue  sera  plane  ou  développable. 

1°  Si  la  fonction  *  est  indécomposable,  on  peut  toujours  la 
ramener  par  une  transformation  liomograpbique,  el  même  d'une 
intinité  de  manières,  à  la  forme 

(61)  *  =  a3([+y3)H^(j_a-y)% 

ce  qui  revient  à  supposer  que  la  conique  est  un   cercle,   réel  ou 
imaginaire,  concentrique  à  l'origine.  On  trouve  alors 


((M)  d^^ . 


a^idx^  -\-dy'^)±  {x dy  —  y  dxY 


Ces  formes  de  l'éiément  linéaire  sont  identiques,  aux  notations 
près,  à  celles  que  nous  avons  déjà  obtenues  plus  haut,  au  n"  S99. 
Nous  reviendrons  d'ailleurs  sur  ce  sujet  lorsque  nous  nous  occu- 
perons de  la  Géométrie  non  euclidienne  et  des  surfaces  à  courbure 
constante. 

608.  Considérons  maintenant  le  problème  de  M.  Dlni  et  pro- 
posons-nous, d'une  manière  généi-ale,  de  trouver  deux  surfaces 
qui  puissent  être  représentées  géodésiquement  l'une  sur  l'autre. 

Soient 

rfs^  ~  E  rf((2  -H  2F  du  £?w  -H  G  dv^, 

i/îj  =  El  <ii(2 -H  aFi  £f(t  rfw -1- G,  rfc^ 
les  éléments  linéaires  de  ces  deux  surfaces.  Si  l'on  pose 
/^v/li-HîFp'^G^'^ 

/■,  =  /et+^ïv^tgt;^, 
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on  peut  dire  que  îa  même  équation  difiei'entieHe  définit  les  coiii'bes 
pour  lesquelles  l'une  ou  l'autre  des  deux  intégrales 

est  minimum.  Par  conséquent,  d'après  la  proposition  établie  pins 
haiil,  cette  équation  diEférentielie,  qui  est  celle  des  lignes  géodé- 
siques  de  la  première  surface,  devra  admettre  l'iiitégraie  première 

En  faisant  le  ealcul,  on  trouve 

EG  — F^     /Ei  +  aFi.>'-^G,ii'^\^"_ 
E,G,-Fi  V  E-hîFi^'+G..'^   /    -  ''"'*^'' 

ou,  en  élevant  les  deux  membres  à  la  puissance  ^j 


/  EG  — F^  y  E|  +  '^Fi 
U,G,-Ff/      E-H2F 


..'-t-Gi-'î    "■ 
On  peut  mettre  cette  équation  sous  la  forme 

qui  donne  immédiatement  te  résultat  suivant  : 

Si  une  sur/ace  peut  être  représentée  géodésîquement  ,w/' 
une  autre  sur/ace,  Véquaiion  différentielle  de  ses  lignes  géo- 
désiques  doit  admettre  une  intégrale  première  homogène  et 
du  second  degré  par  rapport  à  —r'-r- 

609.  Nous  sommes  ainsi  ramené  à  un  problème  que  nous  avons 
traité  dans  le  Chapitre  précédent;  et  il  n'est  pas  difficile  de  re- 
connaître que  la  condition  précédente,  qui  est  nécessaire,  e^^t  aussi 
suffisante. 

En  effet,  elle  ne  peut  être  remplie,  nous  l'avons  vu,  que  dans 
les  deux  cas  suivants  ; 

i"  L'élément  linéaire  est  réductible  à  la  forme  de  Liouville 

(H)  ds''  =  {W  —  V)(U?  du'^-.-  Vî  d\'''). 
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Alors  ]'ùc(aat.ion  des  lignes  géodcaiques  est 


et,  en  l'âsolvanL  par  rapporl  à  \a  constanle  «,  on  a  l'intégrale  pre- 
mière du  second  degré 


C|ui  est  bien  delà  forme  (63).  En  identifiant  les  premiers  membres 
des  deux  équations,  on  obtient  les  relations 


L — itg; — J 

d'où  Ton  iJécliiiL 

La  seconde  surface  aura  doue  [jour  élémenl  linéaire 

ce  (.[ai  s'accorde  bien  avec  les  résultats  obtenus  au  n"  GOi.  L'élr- 
ment  linéaire  avec  deux  conslantes,  donné  par  la  formule  (34), 
correspond  à  la  forme  plus  générale 

que  l'on  peut  donner  à  l'intégrale  du  second  degré  (65). 

2°  11  y  a  encore  une  intégrale  du  second  degré  quand  l'élément 
linéaire  est  de  la  forme 

{67)  ch'-  =  i(3^Y'-i-  Yi)dxdj', 

donnée  au  n"  59i.  L'équation  des  ligues  géodésiques  admet  alors 
l'intégrale  première 

—  2C  .-=2Y-(.iY'-^-Y,)^-^- 
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On  peut  l'écrire  sous  la  forme 

-  5  =  ,(.ï'-  Y,)-4' *  -  (»ï'+  Y,)>  g  , 

t(i(i  est  Lien  du  second  de§:t-é  par  rapport  aux  dérivées  -j-,  -y-- 

Eu  appliquant  la  même  méthode  que  dans  le  cas  précédent,  on 
obtiendra  l'élément  linéaire  ds,  de  la  surface  correspondante  |iar 
la  formule 

Ce  cas  exceptionnel  a  été  sîg-nalé,  nous  l'avons  déjà  dit,  par 
M.  Lie.  H  échappe  à  la  méthode  de  M.  Dini,  parce  que  la  corres- 
pondance établie  entre  les  deux  surfaces  est  telle  que  le  théorème 
de  M.  Tissot  cesse  d'être  applicable.  Nous  rencontrons  ici,  en 
effet,  le  cas  d'exception  que  nous  avons  signalé,  où  nue  des  deux 
familles  de  lignes  de  longueur  nulle  de  la  première  stirface  admet 
pour  homologue  une  famille  de  lignes  de  longueur  nulle  de  la 
seconde.  La  correspondance  étant  imaginaire,  nous  nous  conten- 
terons des  indications  précédentes. 
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Division  des  intégrales  en  classes  d'api-és  le  nombi-e  de  leurs  facteurs  linéaires 
distincts.  —  Équations  aux  dérivées  partielles  par  lesquelles  on  exprime  qu'il 
j  a  une  intégrale  d'une  forme  déterminée.  —  Application  au  cas  où  l'élément 
linéaire  est  exprimé  au  moyen  des  coordonnées  symétriques.  —  Équations  gé- 
nérales. —  Première  application;  intégrale  fractionnaire  dont  les  deux  termes 
sont  linéaires  par  rapport  A  p  el  i  g;  la  valeur  correspondante  de  'k  est  l'inté- 
grale générale  de  l'équation  E  (  ->  -  i  ;  les  solutions  homogènes  de  cette  équa- 
tion fournissent  l'élément  linéaire  de  certaines  surfaces  spirales  que  l'on  peut 
déterminer  par  des  quadratures.  —  Intégrale  à  deux  facteurs  distincts  ;  première 
méthode.  —  Un  cas  particulier  de  l'intégrale  à  trois  facteurs.  ~  Intégrale  à 
deux  facteurs  distincts;  réduction  du  problème  îl  l'intégration  d'une  équation 
linéaire  qui  admet  un  nombre  illimité  de  solutions  homogènes. 


610.  Après  avoir  fait  une  étude  approlondie  du  cas  où  le  pro- 
blème des  lignes  géodèsiques  admet  des  intégrales  du  premier  et 
du  second  degré,  nous  allons  indiquer  les  résultats  obtenus  par 
Bour  et  les  géomètres  qui  l'ont  suivi  en  ce  qui  concerne  les  inté- 
grales de  degré  supérieur.  Dans  le  Mémoire  que  nous  avons  cité 
plus  haut,  Bour  avait  considéré  les  intégrales  entières  el  les  avait 
classées  d'après  leur  degré.  M.  Bonnet,  dans  des  reclierches  restées 
inédites,  a  considéré,  le  premier,  des  intégrales  fractionnaires  ('). 


(')  L'éminent  géomètre  a  exposé  ces  recherches  dans  un  Cours  fait  à  la  Sor- 
bonne  vers  1873.  Considérant,  en  premier  lieu,  le  cas  où  il  existe  une  intégrale 
fractionnaire  dont  les  deux  termes  sont  du  premier  degré  par  rapport  ip  et  Aq, 
il  a  montré  que,  dans  ce  cas,  on  peut  déterminer  la  valeur  la  plus  générale  de  X 
(l'élément  linéaire  étant  défini  par  la  formule  ds'  =  4^  dx dy)  et  qu'il  existe 
même  certaines  valeurs  particulières  de  \  pour  lesquelles  on  peut  obtenir  des  sur- 
faces admettant  cet  élément  linéaire.  Nous  démontrerons  plus  loin  ces  résultats 
par  une  m.èthode  nouvelle.  M.  O.  Bonnet  a  dit  aussi  quelques  mots  du  cas  0(1  il 
existe  une  intégrale  du  troisième  degré  admettant  un  facteur  double. 
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Enfin,  dans  une  série  de  Communications  insérées  en  iB']']  an 
Lomé  LXXXV  des  Comptes  rendus,  M.  Maurice  Lévy  a  mis  en 
évidence  ce  fait  intéressant  qu'au  lieu  de  classer  les  intégrales 
homogènes  if{p,q,u^v)  d'après  leiir  degré  par  rapport  à/>  et  à  t/, 
li  vaut  mieux  les  classer  d'après  le  nombre  des  facteurs  linéaires 
dislincts  dans  lesquels  on  peut  les  décomposer;  c'est-à-dire  que, 
si  l'on  pose 

(0  '■={/',  1,  u,  0)  =  i)(ji,  r)"fJ(/>  -«,'î)^ 


il  conviendra  de  réunir  dans  une  même  reclierche  toutes  les  inté- 
grales pour  lesquelles  le  nombre  n  des  facteurs  est  le  même,  les 
exposants  constants  o-i  pouvant  d'ailleurs  changer  quand  on  passe 
d'une  des  intégrales  à  une  autre  de  la  même  classe.  Gomme  il  est 
permis  de  donner  à  ces  exposants  des  valeurs  négatives,  la  re- 
cherche ainsi  entendue  comprendra  les  intégrales  fractionnaires 
aussi  bien  que  les  intégrales  entières  ;  et,  de  plus,  si  les  intégrales 
sont  entières,  leur  degré  pourra  prendre  des  valeurs  quelconques 
sans  que  le  nombre  de  leurs  facteurs  linéaires  distincts  soit  changé. 

til'l.  Nous  commencerons  en  indiquant  une  forme  remarquable 
que  Ton  peut  donner  aux  intégrales  cherchées.  Nous  avons  v\i 
(n"  S90)  qu'elles  doivent  vérifier  identiquement  l'équation 


Or  si  l'on  pose,  pour  abréger, 

L  un  calcul  facile  permet  de  mettre  l'équalion  dr  condition  sons 
Tous  les  termes  du  second  membre  contiennent  en  évidence  ie 
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l'acteur  sf',  excepté  le  suivant 

qui  parait  conteoir  le  facteur  zi  seulement  à  la  puissance  a,-  —  i ,  it 
faudra  donc,  pour  que  l'équalion  soit  vérifiée,  que  l'çxpression 
(A,  s/),  qui  est  du  second  degré  par  rapport  àp  elà.  q,  soit  divi- 
sible par  le  facteur  s;  et,  par  suite,  que  l'on  ait 

(i,  Zi)  =  o, 

lorsque  p  et  q  satisferont  à  l'équation 

Zi=p~a;q  =  0. 

Celle   condition  s'interprète  aisément  :   elle  indique  que  l'on 
piMTt  trouver  une  lonctionQ,,  solution  commune  des  deux  équations 


En  multipliant  cette  fonction  par  un  facteur  constant  conve- 
nable, on  peut  toujours  supposer  qu'elle  est  solution  de  l'une  de; 
équations 


s  par  Pi  et  cji,  on  aura 


Remplaçant  ai  par  celle  valeur  dans  l'expression  de  f ,  on  re- 
connaît qu'on  peut  donner  aux  intégrales  clierchées  la  forme  sui- 

où  Pi,  q:  désignent  les  dérivées  d'une  fonction  S,,  solution  particu- 
lière de  l'une  des  équations 


Cette  expression,  que  nous  adopterons  dans  la  suite,  simplifie 
beaucoup  les  calculs.  Il  résulte  de  la  formule  (4)  que,  dans  tous 
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les  cas,  l'fïqiiation  de  condiùon 

(7)  (i.çj-r^ 

se  raraciic  alors  à  une  équation  homogène  el.  tin  premier  dogri;  par 
rapport  à p  et  k  q.  En  égalant  à  séro  les  coefficients  de  p  et  de  17, 
on  aura  donc  seulement  deux  équations  de  condition.  Si  l'on 
ajoute  à  ces  deux  équations  les  n  relations  (6),  on  aura  exprini<'; 
toutes  les  conditions  du  problème  et  écrit  toutes  les  conditions 
qui  doivent  être  vérifiées  par  les  fonctions/,  1,-  et  les  coefljcienLs 
F.,  F,  G  de  l'élément  linéaire. 

612.  Pour  développer  les  calculs,  supposons  que  l'on  ait  choisi 
des  coordonnées  symétriques.  L'élément  linéaire  aura  pour  ex- 
pression 

(  S  )  rfi'  =  4  ),  dx  dy  : 

Féquation  à  intégrer  deviendra 

(!))  y?  =  >-, 

et  'S  prendra  la  forme  suivante 

(to)  o  =  /{oî;  y)p^<j'^{pq,  —  qih)'"'  ...  {pq,,~-qpi..)'"'. 

Les  équations  (6)  devicndroni  ici 

(tt)  p^q^=p,q,=...=p,,(ji  =  \. 

L'équation  (7)  deviendra,  de  même, 

py  dû:       ^     P'u—'jpii     ?L  '^y       -^     p'ji  —  gpi\ 


p        2iipqi  —  qpi  J       dx  Yq        Zàpqi—  qpi  J       <Jy 

t  COU 

2- 


Effectuons  les  réductions  en  tenant  compte  des  équations  (11) 
et  de  leurs  dérivées;  nous  trouverons 


En  égalant  à  zéro  les  coefficients  de  p  etdei/, 
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.  (iqiUlUons 


(■■'.) 


'.  intégrer  immédiatement  et  remplacer  par  les 


où  X  et  Y  désignent  des  fonctions  arbitraires  dépendant  respecti- 
vement de  X  et  de  j^;  et  il  ne  reste  phis  qu'à  trouver  les  solutions 
les  plus  gétséraies  dn  système  des  équations  (i  i)  et  (la).  On  a 
ainsi  ^  +  2  équations  contenant  A  ■+•  2  fonctions  inconnues  :  y,  1  et 
les  /f  fonctions  9/. 
Posons 


J-i) 


=  /«!-)-,  ..-^  )»;.-!-?  —  =■ 


Nous  allons  montrer  que  l'on  peut,  en  choisissant  convenable- 
ment les  coordonnées  symétriques,  réduire  à  l'unité  la  fonction  X 
si  la  somme  S  n'est  pas  nulle,  et  la  fonction  Y  s'il  en  est  de  même 
de  la  somme  s'. 

Supposons,  en  effet,  que  l'on  change  la  coordoiinoe  x  et  qu'on 
la  remplace  par  une  fonction  de  x 

(.4)  ^,  =  ^(^). 

It  faudra  remplacer  ),  par  X(f'(^), />  par^'j)'{ a:), />;■  par  jo;tp'(a;), 
et,  parsuite,/par/[(p'(a;)]~*~P,  afin  que  l'expression  de  f  définie 
par  la  formule  {10)  ne  soit  pas  changée.  La  première  des  équa- 
tions (12)  ne  sera  pas  altérée,  mais  la  seconde  sera  remplacée 
par  une  équation  toute  semblable  où  figurerait  dans  le  second 
membre,  à  la  pîace  de  X,  la  nouvelle  fonction 

<">  x.  =  x[,'(,),.  =  x(5)'. 

Toutes  les  fois  que  s  ne  sera  pas  nul,  il  est  clair  que  l'on  pourra 
C((olsir  pour  jc,  une  fonction  de  x  Iclle  que  la  nouvelle  valeur  X, 
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de  X  se  réduise  à  l'unité.  On  démontrera  de  même  que,  si  s'  n'est 
pas  nul,  on  peut  réduire  Y  à  l'unilé. 

Si  la  somme  s  est  nulle,  la  fonction  X  demeure  toujours  la 
même;  mais  le  changement  de  variable  permet,  si  elle  n'est  pas 
constante,  de  la  réduire  à  telle  forme  que  l'on  voudra,  par  exemple 
à  .r  ou  à  — -  Nous  aurons  à  faire  usagée  de  cette  remarque  an  nu- 
méro suivant. 

Nous  ne  poursuivrons  pas  davantage  l'étude  de  la  méthode 
générale,  et  nous  nous  attacherons  de  préférence  aux  exemples 
particuliers  suivants,  dans  lesquels  on  peut  achever  les  inté- 
grations, 

613.   Supposons  d'abord  que  l'oji  prenne 
On  aura 

L'intégrale  p  est  fractionnaire  et  linéaire.  C'est  le  cas  considéré 
par  M.  0.  Bonnet.  Les  équations  {12)  deviennent  alors 

Elles  donnent,  par  suite, 


y-  -.  Al, 


n\/ 


Si  les  fonctions  X  et  Y  se  réduisent  l'une  et  l'autre  à  des  con- 
stantes, on  reconnaîtra  aisément  que  la  surface  est  développable. 
Ecartons  ce  cas  exceptionnel;  il  n'y  aura  à  examiner  que  les  deux 
hypothèses  suivantes  : 

1''  Une  seule  des  fonctions,  X  par  exemple,  se  réduit  à  une 
constante,  l'autre  dépendant  réellement  dej'.  Ce  fait  exceptionnel 
ne  peut  se  présenter  que  pour  des  surfaces  imaginaires.  Un  calcul 
que  nous  omettons  conduit  aux  surfaces,    déjà   considérées  au 
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Il"  y9i,  dont  rélémcnt  linéaire  est  réductible  à  la  forme 

L'intégrale  linéaire  et  fractionnaire  correspondante  à  cette  forme 
n'est  autre  que  l'intégrale  (22)  du  n"  394  dont  le  premier  membre 
serait  divisé  par  ^-  On  trouve  ainsi 


on,  plus  géiiéralemenî, 


Xp  —  ïS  q  -■-  niq 


m,  m'  désignant  des  constantes  quelconques. 

a"  Si  X  et  Y  sont  de  véritables  fonctions,  et  non  plus  des  con- 
stantes, on  pourra  toujours,  en  choisissant  convenablement  les 
coordonnées  symétriques,  les  réduire  aux  formes  suivantes 

(ao)  N=  -,         y  ^--■ 

^  .y 

On  aura  alors 

L'élimination  de  82  nous  conduira  à  l'équation 
dont  le  développement  donne 

(23)  ,!,(37— J)~    '-P^^    ^-71    =0- 

Notis  retrouvons  l'équation  E(-)  -\  dont  nous  avons  déjà 
donné  l'intégrale  au  Chapitre  III  du  Livre  IV  [II,  p.  69]. 

Si  l'on  substitue  les  valeurs  de  /,  p^  el  q^  dans  l'intégrale  (17), 
elle  devient 

„  ^     P'Ii—IPi 
■        P'-j^x-qp^y 
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Si  l'on  lire p  et  q  des  équalions 

où  C  (](';slgne  une  conslante,  on  aura 

Si  (Jonc  on  pose 

° -/('■  V'ï^ ''"  '  v'j^  *)  • 

ri^fjiialion  des  géodésiques  sera 

dfl  _  -,, 
àC.  '"     '  ' 

l'ont  se  ramène,  on  le  voit,  à  l'intégration  de  l'équation  (aa)- 

614.  L'intégrale  générale  de  celte  équation  est  de  forme  très 
conapliquée;  mais  nous  avons  indiqué  les  moyens  d'obtenir  un 
nombre  illimilé  d'intégrales  particulières  très  simples. 

Par  exemple,  les  intégrales  homogènes  de  tous  les  degrés, 
définies  au  n°  347  [II,  p.  Sy],  peuvent  être  utilisées  et  conduisent 
à  des  éléments  linéaires  pour  lesquels  \  est  une  fonction  homogène 
de  œ  et  de  y.  Ces  intégrales  bomogènes  offrent  de  l'intérêt  parce 
qu'on  peutalors  délermînernon  seulementPélémeotlinéaire,  mais 
aussi  certaines  surfaces  qui  admettent  cet  élément  linéaire. 

Cela  résulte  du  théorème  suivant  : 

Toutes  les  fois  que,  dans  l'élément  linéaire  défini  par  la 
formule 

ds'  =  E  ffu' -^i¥  dudv-\-  G  dv"^, 

E,  F,  G  sont  des  fonctions  homogènes  du  même  degré  m,  cet 
élément  linéaire  confient  à  une  infinité  de  surfaces  que  l'on 
pourra  déterminer  par  des  quadratures.  Ce  sont  des  surfaces 
spirales  [I,  p.  107]  si  m  est  différent  de  —  a,  et  des  hélicoîdes 
ou  des  surfaces  de  révolution  si  m  ^  ^  2. 

Si  l'on  fait,  en  effet,  la  substitution 
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l'cléir 
(24) 


;nt  linéaire  prend  la  forme 


iBda'  dv'-i-  Cdv''], 


où  A,  B,  C  sont  des  fonctions  de  u',  et  qui  conduira 
iliéorème  précédent  si  on  la  rapproche  des  résiiliai 
Livre  r,  Chapitre  IX.  [I,  p.  rog]. 


61o.  Envisageons  i 
par  les  hypothèses  sui 


.ntenant  le  cas  plus  gém 


m,  et  ma  étant  quelconques.  En  élevant  l'intégrale  à  une  puissance 
convenable,  on  ramènera  m,  à  l'unité.  Nous  poserons,  pour  la 
commodité  des  calculs, 


Les  sommes  s  cl  s' ,  définies  par  les  formules  {i3),  ne  seront  pas 
nulles  ici  et  l'on  pourra,  par  suite,  réduire  X  et  Y  à  l'unité.  Les 
deux  équations  {12)  nous  donneront  alors 
(sG)  fp^pf"-'--.  r,         f(/,ql"'-'  =  r. 

On  tire  de  là  en  midlipliant 

ou,  en  remplaçant  7.  par  sa  valeur /j^y:.,, 

(■'7)  7'i  =  /^!""'?;'S        1i^-i>T^i~"''' 


et  il  suffira  d'éci 


ue  Vc. 


p\   II' qi"  dx -^ p'"^ ql   '"  dy 

est  une  différentielle  exacte  pour  obtenir  l'équallon  auK  dérivées 
partielles 

'-  (S)-'- (£)■-'■'•- ^  [(S)-- (g)">- 

à  laquelle  devra  satisfaire  6t.  Une  transformation  bien  connue  de 
Legendre  ramènerait  celte  équation  à  la  forme  linéaire;  mais  nous 
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allons  revenir  plus  loin,  par  une  autre  métliode,  sur  lo  cas  des 
dejix  fadeurs  distincts.  Remarquons  seulement  que,  pour  ?»  =  i . 
on  trouve  l'équation 


qui  correspond  aux 


■aies  du  second  de; 


616.  Voici  encore  une  autre  hj'potlièse  dans  laquelle  on  peut 
obtenir  la  détermination  effective  de  la  valeur  de  T..  Supposons 
que  le  nombre  k  des  fonctions  9,-  se  réduise  à  l'unité,  mais  que  les 
exposants  a  et  ^ne  soient  pas  nuls.  On  pourra,  en  élevant  f  à  une 
puissance  convena])le  et  en  la  multipliant  par  une  puissance  de 
4^,  ramener  tes  valeurs  de  a,  9,  /n,  à  satisfaire  aux  conditions 


On  a 


-?, 


.,  si  la  valeur  a 


■solu. 


pas  éeale  à 


et,  par  conseqi 

on  pourra  remplacer  par  l'unité  les  deux  (onctions  X,  Y  qui 

rent  dans  les  deux  équations  (i?.).  On  aura  ainsi 


-;  (')' 


(3o) 

ce  r|iii  donne 

(U) 

et,  par  suite, 


/Xv.-^T,        /X-'-<ï,  =  ., 


En  exprimant  que  p,  et  q,  sont  les  dérivées  d'il 
tlon,  on  obtient  pour  X  l'équation  linéaire 
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dont  FinLégraJe  générale  est  donnée  parla  formule 

(33)  (i  +  9.a)XV  +  (i-îa)X-^=^=¥(^). 

ïeile  est  la  relation  cjui  fera  connaître  "k.  L'élément  Unéaire 
correspondant  pourra  convenir  à  (les  surfaces  réelles  si  a,  est  piire- 
nienl  imaginaire  et  si  'f  ()>)  désigne  une  fonction  réelle. 

617.  Nous  allons  maintenant  revenir  aux  intégrales  à  deux  fac- 
teurs distincts  pour  les  traiter  par  une  méthode  plus  simple. 
Soit 

(34)  If  =f(u,  i')(pq,  —  </p,y"(pqî—  qpi)-' 

une  telle  Intég^rale,  écrite  avec  des  variables  tout  à  fait  quel- 
conques. Si  l'on  rapporte  ]a  surface  ans  deux  familles  de  courbes 
coordonnées 

S'intégrale  considérée  se  raoïènera  à  la  forme  simple 

où  h  désigne  une  fonction  inconnue  de  a  et  de  t'.  D'ailleurs  les 
deux  familles  coordonnées  étant  formées  de  courbes  parallèles, 
l'élément  linéaire  de  la  surface  aura  pour  expression  (n"  527) 

(36)  ^^,_<to^+*f+«o«^to*. 

On  aiii-8  ici 

(37)  \')  =^  p-^  ^  q-- -   2;>y  cosï. 
Posons 

(3B)  i.os,„), 

et  écrivons  l'cqiiaLion  de  conrlitioii 


nous  serons  coiidnits  ai 


i\ 

f)  =  o; 

ax  deu. 

L  relations 

ôh 

,^  àl        àh 
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qui  délerniineront  à  la  fois  ).  et  h.  Comme  la  première  s'écrit 

on  j  satisfera  en  prenant 

G  désignant  une  fonction  auxiliaire. 
On  a  donc 


cl,  en  perlant  ces  valeurs  de  h  el  de  À  dans  la  seconde  équation, 
on  trouve 

■^  '  df  \ûvi  "^      dif^J       i)u-  'dudf 

Effectuons  la  suljsiitution  de  Legendre  et  posons 

di  da  f)5  dti 

j,  considérée  comme  l'onction  de  x  et  de  y,  sera  définie  par  l'é- 
quation 

qui  est  linéaire  et  beaucoup  plus  simple  de  toute  manière  que 
celle  du  n"  615. 

On  aperçoit  immédiatement  une  infinité  de  solutions  homogènes 
de  cette  équation 

mx- — y-,     3a;;/^^(i  -!-  a"t)x^,      .  . ., 

et,  d'une  manière  tout  à  fait  générale, 

F  désignant  la  série  liypergéom étriqué  de  Gauss  ou  toute  autre 
solution  de  l'équation  du  second  ordre  à  laquelle  satisfait  cette 
série.  Il  sera  donc  aisé,  si  l'on  suit  les  règles  employées  en  Physique 
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mathématique,  de  former  des  séries  ou  des  intégrales  définies  sa- 
tisfaisant à  l'éqnation  et  contenant  des  constantes  ou  des  fonctions 
arbitraires. 

618.  On  pourrait  aussi  essayer  d'appliquer  à  i'cquation  (42)  les 
méthodes  exposées  dans  le  Livre  IV;  mais,  poiir  cela,  il  faudrait 
commencer  par  la  ramener  à  la  forme  normale  en  intégrant  l'é- 
quation différentielle  des  caractéristiques.  Cette  intégration  est 
possible,  mais  elle  parait  conduire  à  un  résultat  compliqué. 

Si  l'on  pose 

(43)  ^'--=^x/^i-^j,       /-^//«-_>-, 

l'équation  prend  une  forme  un  pon  plus  simple. 
Elle  devient 

Dans  le  cas  où  l'on  a 


clic  se  réduit  à  la  suivante 

(.14)  yr'^œ-i'  =  o. 

Les  équations  des  car;icléristiques  sont  alors 

Posons 

l'équation  prendra  la  forme  nouvelle 

ù'-z   _      d^  ùz_ 

~d-t.d'^  ~ '"  t)ï  "^  "  d^  ' 

où  m  et  n  sont  des  fonctions  à  délerminer.  On  obtient  leurs  va- 
leurs rapidement  eu  employant  l'artifice  suivant.  L'équation  (44) 
admet  évidemment  les  deux  solutions 

l"\primant  que  ces  solutions  appartiennent  à  la  nouvelle  équa- 
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tion,  on  trouve  les  dei 


eL  réquation  devienl 
(45)  (:i-p) 


àià^      '6  da        6  dp 

C'est  l'équation  E/^t  ^Jt  qui  i-enlre  dans  celles  que  nous  avons 

étudiées  et  intégrées  [II,  p.  541- 
L'intégrale  correspondante 


peut,  par  une  élévation  à  la  puissance  —  3,  ètic  remplacée  par 
une  autre 

(46)  i!;  =  /i-VyJ, 

qui  sera  entière  ei  du  quatrième  degré,  mais  aura  un  fadeur 
triple.  Ainsi  nous  savons  déterminer  complètement  la  forme  de 
l'élément  linéaire  qui  correspond  à  ce  cas  spécial  de  l'intégrale 
homogène  du  quatrième  degré. 

619.  Les  recherches  précédentes  admettent  pour  point  de 
départ  la  classification  des  intégrales  que  nous  avons  donnée  an 
n"  610,  d'après  Bour,  MM.  O,  Bonnet  et  Maurice  Lévj,  Mais,  au 
lieu  de  séparer  les  intégrales  d'après  leur  degré  ou  le  nombre  de 
leurs  facteurs  distincts,  on  peiii  se  demander  s'il  en  existe  d'une 
forme  déterminée,  s'il  j  en  a,  par  exemple,  qui  ne  contiennent  pas 
quelques-unes  des  variables  u,  c,  /),  q.  En  nous  plaçant  à  ce  point 
de  vue,  nous  avons  été  conduit  aux  deux  résultats  suivants,  qui 
nous  paraissent  nouveaux  et  que  nous  allons  présenter  d'une  ma- 
nière synthétique. 

Si  l'on  pose,  pour  abrég-er, 

_        G  ^      —F  _         K 

'^-'7'  ""  EG— I"'         ■' ^  EG  — F^'         *"~  ËG-Fî' 
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réqiiatioiî  qu'il  s'ag'iL  d'înlégrer  sera 

(4S)  A0=.  ep^  +  ■lfpq^eq^=^. 

Supposons  c|Lie  e,  f,  g  aient  les  valeurs  suivantes 

(49)  /=„'„  +  6v+.', 

qui  sont  linéaires  par  rapport  à  «  et  à  c;  on  reconnaitra  aisément 
qu'il  existe  une  intégrale  <p  ne  dépendant  que  de  p  et  de  q. 

En  effet,  si  l'on  suppose  tp  indépendante  de  ii  et  de  v,  l'équation 
de  condition 

nous  donne  simplement 

^(ty)=+aa>ç  ^  a"  q'-) -^ -^{bp'- + -iV pq  ^  h' q^)  =  o. 

Les  coefficients  ne  contenant  ni  il  ni  f ,  il  existe  bien  une  fonc- 
tion y  qui  satisfait  à  cette  équation  aux  dérivées  partielles.  Pour  la 
déterminer,  i!  faudra  intéj^rer  l'équation  homog'ène 

dpibp'^-^  ib'pq  +  b"  q->-)  —  dq{ap'--\~-i,a  pq  -\-  a  q''-)  =  o. 

Par  exemple,  on  pourra  prendre 

'     J     pibpi-h'ib'pcj  -h  b" q^)  —  q{ap^-hia'pq  ^  a°q^) 

Des  Cormuies  (47)  00  déduit  facilement  l'élément  linéaire  de  la 
surface.  On  a,  en  efl'et, 

et  l'on  déduira  de  L'i 

e,g—p'  ~  eff-p'  ~  eg—S^' 

620.  Nous  laisserons  au  lecteur  le  soin  de  faire  la  di 
tous  les  cas  particuliers  qui  peuvent  se  présenter  ici  et  q 
assez  nombreux.  Nous  indiquerons  seulement  les  suivants. 

Prenons  d'abord 
(53j  t'-..        /=o,         g=a. 
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INTÉGKULES    nOJlOGÈNES    DE    DEGRÉ    SUPKRIEtli.  Kl 

L'élément  linéaire  sera  donné  par  la  formule 
(54)  (hi=  — .  H 

L'intégrale  »,  qui  se  récUiIra  ici  ;i  ;  log(/)'' —  f/'),  nous  >'ionnera 
l'équation 

r|u'i)  faudra  joindre  à  la  suivante 

(jlij  rp^-l-  u<i-^=  i. 

pour   détcriLilncr  p  et    q.    (je   eas  .-jpéeÎELi   a  été  déjà   signalé  par 
L.guerre('). 

L'élémeiU  linéaire  étant  lioinogène,  on  pourra  déterminer  effec- 
tivement des  surfaces  spirales  qui  admetlenlcet  élément  (o^GW). 
11  en  est  de  même,  dans  le  cas  général,  toutes  les  fois  que  les  fonc- 
tions (?,  y,  g  ne  sont  pas  linéairement  indépendantes.  Alors  une 
substitution  de  la  forme 


pennellra  de  rendre  homogène  l'élément  linéaire  de  la  surface. 
Nous  signalerons  encore  le  cas  particulier  suivant 

(57)  c  =  u,       f^nw,        ,^'=1. 
Oo  aura  ici  l'intégrale 

(58)  p^"'^^Cq. 

en  sorte  que/J  et  q  seront  déterminée  par  cotte  équation  jointe  à 

Mais  on  peut  trouver  une  seconde  inlégrale  en  rcmai-quauL  q^c, 
si  l'on  fait  la  substitution 


(')  Laouerre,  Sur  un  geiti-e  particulier  de  sur/aces  dont  on  peut  déter- 
miner les  lignes  gèodésiques  {Bulletin  de  la  Société  mathématique,  t.  I,  p.  8ij 
,8:3). 

D.  — m.  (1 
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rùquation  précédenle  devienL 

(G[)  B/î2-i-4'ni.>9'H-5i''y'2=i, 

et  appartient  encore  à  la  forme  que  nous  étudions.  H  y  a  doi 
nouvelle  intégrale  de  la  forme 


Ko  la  recherchant  et  en  la  combinant  avec  l'intégrale  (58),  oir 
ohtlent  le  résultat  suivant  : 

L'élimination  de  /j  et  de  </  enti-e  les  trois  équations  (58),  (59) 
et  (62)  donnera  en  termes  finis  l'équation  générale  des  lignes 
géodésiques. 

L'élément  linéaire  de  la  surface  correspondante  a  pour  expres- 


Si  l'on  introduit  la  variable  i'',  il  prendra  la  forme  liomogAiip. 
v' {du-—  7.m  dudv')  -\ —  dv"^ 


On  pourra  donc  encore  obtenir  des  surfaces  spirales  admettant 
cet  élément  linéaire. 

621.   Considérons   maintenant  les  surfaces    dont  Télémeni   li- 
néaire est  réductible  à  la  forme  générale 
(65)  ds'-^  \\da■'  +  (u  +  \^ydv--'\, 

OÙ  V,  V)  désignent  des  fonctions  quelconques  de  i".  L'équation  à 
intégrer  devient  ici 

Clicrehons  si  l'on  ne  pourrait  pas  j  satisfaire  en  prenani  jjour  0 
une  fonction  linéaire  par  rapport  à  u 

0  -r--  Pk  +  Q, 
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P  et  Q  étant  des  fonctions  de  v.  On  trouvera  ainsi  la  condilioii 
qui  nous  conduit  aux  deux  équations 

(67)  Q'=   P'V,,  P!-^P'!=  V. 

Il  faudra  donc  d'aljord  intégrer  l'équation  différenlieile 

puis  Q  se  déterminera  par  une  quadratui'c 
(69)  O^Jv^dV. 

L'intégration  de  l'équation  différentielle  introduira  la  constante 
arbitraire  dont  la  présence  est  nécessaire  pour  assurer  la  généralité 
nécessaire  à  la  solution  9. 

Ici,  on  le  voit,  le  succès  est  moins  grand  que  dans  les  exemples 
précédenls.  On  n'a  pas  la  solution  complète  du  problème;  mais 
on  a  fait  un  pas  vers  cette  solution  et  l'on  peut  dire  que  l'on  a 
ramené  l'intégration  de  l'équation  différentielle  du  second  ordre 
des  lignes  géodésiques  à  celle  de  l'équation  (68),  qui  est  seule- 
ment du  premier  ordre. 

Dans  le  Mémoire  que  nous  avons  cité  plusieurs  fois,  M.  Lie  avait 
déjà  signalé  une  proposition  du  même  genre  relative  à  la  détermi- 
nation des  lignes  géodésiques  des  surfaces  spirales.  Ce  premier 
résultat  se  trouve  compris  comme  cas  particulier  dans  celui  que 
nous  venons  d'établir.  On  reconnaît,  en  effet,  très  simplement  que 
l'élément  linéaire  (65)  se  réduit  à  celui  des  surfaces  spirales  les 
plus  générales  quand  on  y  fait 

Y,  =  '}. 


On 

(70) 

a  alors 

ds^^-\(da'-^u'-d^'-), 

et,  si 

l'on  effectue  la 

transformation  définie  par  1 

les  formules 

(70 

u  =  e"',        /V  dv  --  du', 
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on  csL  conduit  à  la  forme 

qui  convient,  nous  l'avons  déjà  remarqué  (n"90),  à  une  infinité 
de  surfaces  spirales. 

Dans  ce  qui  précède,  nous  avoiis  déjà  appris  à  déterminer  com- 
plètement les  lignes  géodésiques  d'un  nombre  illimité  de  surfaces 
spirales.  De  là  résulte,  on  le  reconnaîtra  sans  peine,  qu'on  pourra 
intégrer  l'équation  différentielle  (68)  dans  un  nombre  illimité  de 
cas  et,  par  suite,  déterminer,  pour  une  infinité  de  formes  de  ia 
fonction  V,  et  quelle-  que  soit  (a  fonction  V, ,  les  lignes  géodé- 
siques des  surfaces  correspondantes  ('). 

L'élément  linéaire  défini  par  la  formule  (65)  peut  être  trans- 
formé de  la  manière  suivante.  Nous  avons  déjà  montré  [n"  70]  que, 
si  l'on  pose 

(73)  ds''=  du"-^.-{u-h-\iYdv^, 

ds'  sera  l'élément  linéaire  d'un  plan  rapporté  à  des  lignes  droite^ 
(ciz^  const.)  et  à  leurs  trajectoires  orthogonales  (k  =  const.). 
Soient  X  et  y  les  coordonnées  rectangulaires  d'un  point  de  co 
plan,  qui  seront  des  fonctions  de  u  et  de  v.  On  aura 

ds"^—  dx^-Y-  dj^, 
el,  par  suite,  on  pourra  ramener  ds-  à  la  forme  suivante 

(74)  ^i=V(^î+€/y). 


(')  Une  surface  spirale  peut  être  soumise,  nous  l'avons  vu,  à  une  déformation 
homothétique  coniiDoe,  dans  laquelle  la  surface  ne  cesse  pas  de  coïncider  avec 
elie-mêtne.  Dans  ceue  déformation  progressive,  une  ligne  géodésique  vient  occuper 
une  série  continue  de  positions  dont  l'ensemble  constituera  une  famille.  Les 
trajectoires  orthogonales  de  cette  famille  de  géodésiques  se  détermineront  tou- 
jours (n°>  5?3  et  533)  par  une  simple  quadrature  qui  fera  connaître  une  solution 
de  l'équation 

46  =  i; 

cette  solution  particulière  est  précisément  celle  que  nous  obtiendrons  ici  par 
l'intégration  de  l'équation  (68).  Toutes  les  fois  que  l'on  saura  déterminer  par 
une  métliode  quelconque  les  géodésiques  de  la  surface  spirale,  on  pourra  donc 
aussi  obtenir  par  une  ijaadrature  l'intégrale  générale  de  l'équation   correspon- 
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[ntrgrai.es  iiomogknes   de   degré   slperieub.  Sa 

V  est  «ne  qiiaQÙlé  qui  doit  demeurer  constante  avec  f ,  e'esL-à-dlrc 
sur  les  droites  d'une  famille  donnée;  elle  sera  nécessairement  dé- 
lerminée  par  une  éc|ualion  de  la  forme 

(7'>)  j=37,p(V)  +  4-(V), 

Telle  est  l'expression  nouvelle  que  l'on  peut  donner  à  l'élénienl 
linéaire  (65). 

Si  l'on  applique  maintenant  le  principe  de  la  moin'dre  action 
[n,  p.  45o],  on  reconnaîtra  que  la  détermination  des  lignes  géodé- 
siques  équivaut  à  la  solution  d'un  problème  de  Mécanique  dans 
lequel  ta  fonction  des  forces  serait  V  et  l'équation  des  forces  vives 

De  là  résulte  le  théorème  suivani  : 

La  solution  de  tout  problème  de  Mécanique  dans  le  plan 
pour  lequel  il  existe  une  fonction  des  forces,  les  lignes  équi- 
potentielles  étant  des  droites  d'ailleurs  quelconques,  se  ramène 
à  l'intégration  d'une  équation  différentielle  du  premier  ordre 
et  du  second  degré  de  la  forme  (68). 
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CHAPITRE  V. 


Comparaison  d'un  segment  de  géodésique  à  tous  les  chemins  infiniment  voisins 
réunissant  ses  e^tiémités  ^  CoosJdérations  géométriques;  enveloppe  de  toutes 
les  géodésiques  passant  par  un  [point.  —  Enoncé  d'une  propriété  générale  qui 
s'applique  à  un  grand  nombre  de  problèmes  de  masimum.  —  Méthode  analy- 
tique de  M.  O.  Bonnet  —  Détermination  des  géodésiques  inllniment  voisines 
d'une  géodésique  donnée  —  Deui  théorèmes  de  Sturni  sur  les  équations  diffé- 
rentielles linéaites  —  Application  ans  lignes  géodésiques.  —  Formule  qui 
donne  la  variation  de  longueur  d'un  arc  de  courbe  quelconque,  ■ —  Conditions 
auxquelles  doit  satisfaire  le  plus  court  chemin  entre  deux  points  d'une  surface 
limitée  d'une  manière  quelconque.  —  Extension  que  l'on  peut  donner  au  pro- 
blême du  plus  court  chemin.  —  Introduction  de  la  notion  de  la  longueur  ré- 
duite d'un  segment  de  géodésique  duc  à  M.  Christolfel. 


022.  Nous  avons  vu  que,  si  l'on  prend  deux  points  suffi sammenl 
rapprochés  A.  et  B  sur  une  géodésique,  cette  ligne  sera  le  plus 
court  chemin  entre  les  deux  points.  Mais  la  démonstration  que 
nous  avons  donnée  cesse,  en  général,  d'être  applicable  quand  les 
deux  points  s'éloignent  l'un  de  l'autre. 

Supposons,  par  exemple,  qu'il  s'agisse  de  la  sphère.  Dans  ce 
cas,  la  géodésique  sera  un  grand  cercle;  si  l'arc  AB,  d'abord  plus 
petit  qu'une  demi-circonférence,  augmente  et  finit  par  dépasser 
cette  limite,  il  cessera  d'être  la  ligne  la  plus  courte  entre  A  et  B. 

Nous  allons  considérer  une  surface  quelconque,  et  nous  nous 
proposerons  le  problème  suivant  :  Étant  donnés  deux  points  A 
et  B  sur  la  surface,  déterminer  le  plus  court  chemin  entre  ces 
deux  points.  Il  est  impossible  de  résoudre  ce  problème  d'une  ma- 
nière générale;  mais  nous  allons  faire  connaître  difl'érenles  propo- 
sitions qui  permettront  de  l'aborder  dans  chaque  cas  particulier. 

Construisons  toutes  les  géodésiques  passant  en  un  point  A  de 
la  surface  et  soit  [g)  l'une  d'elles  {fig-  Sg).  Supposons  que  la 
géodésique  infiniment  voisine  [g')  aille  rencontrer  [g)  en  un  ou 
plusieurs  points  et  désignons  par  B'  celui  de  ces  points  qui  est  le 
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plus  rapproché  de  A.  Je  vais  montrer  que,  si  l'on  prend  un  point 
B  sur  la  ligne  (g),  l'arc  AB  sera  plus  petit  que  tout  autre  chemin 
infiniment  voisin  réunissant  les  mêmes  points,  tant  que  le  point 
B  sera  situé  cntro  A  et  B'. 


En  effet,  supposons  que  le  point  B  soit  entre  A  et  B'.  Menons 
par  le  point  A  deux  géodésiques  AC,  AC  qui  iront  rencontrer  AB 
pour  la  première  fois  en  des  points  voisins  de  B'  et  considérons  la 
région  de  la  surface  limitée  par  la  courbe  CDED'C'C  formée  du 
trait  ce  réunissant  les  deux  géodésiques  et  voisin  de  B,  des  deux 
portions  CD,  CD'  de  géodésiques  et  de  la  courbe  DËD'  entourant 
te  point  A.  ïl  est  clair  que  la  région  ainsi  définie  jouit  de  la  propriété 


que,  par  un  quelconque  de  ses  points  et  par  le  point  A,  il  passe 
une  .seule  géodésique  située  tout  entière  dans  la  région.  Alors  les 
pointa  de  la  région  pourront  être  rapportés  au  système  de  coor- 
données curvilignes  formé  des  géodésiques  passant  en  A  et  de  leurs 
trajectoires  orthogonales;  la  démonstration  du  n"  521  s'appliquera 
sans  modification.  Tare  AB  sera  plus  court  que  tout  autre  chemin 
tracé  sur  la  région  et,  par  conséquent,  que  tous  les  chemins  infini- 
ment voisins. 

Nous  allons  voir  que  cette  propriété  ne  subsiste  plus  quand  Je 
point  B  est  au  delà  de  B'.  Pour  cela  nous  emploierons  la  notion 
suivante,  qui  est  due  à  Jacobi  (  '  ). 
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Piiistlue  nous  supposons  que  la  ligne  géodésique  (g)  esL  ven- 
contrée  par  les  géodésiques  infiniment  voisines  partant  de  A,  nons 
pouvons  admettre  que  cette  propriété  appartient  à  une  infinité  de 
géodésiques  passant  en  A,  que  ces  géodésiques  ont  une  enveloppe. 
Soit  PQ  cette  enveloppe  (Jig-  4')  et  soientAB',  AB',  deux  lignes 


géodésiques  la  touchant  en  deux  points  B',  B', .  La  ligne  PQ  pou- 
vant être  regardée  comme  la  développée  du  point  A,  on  aura, 
quelle  que  soit  la  grandeur  de  l'arc  B'B', , 

ai-cAB'  =  arcAB',  +  ùraB\R'. 

Cela  ri':siiltc  immédiatement  de  la  formide  relative  à  la  différen- 
tielle d'un  segment  de  géodésique,  donnée  au  n"  325  [TI,  p.  àij]- 

D'autre  part,  l'enveloppe  PQ  ne  sera  jamais  une  ligne  géodé- 
sique. En  eff'et,  en  chacun  de  ses  points,  elle  est  tangente  à  une 
des  lignes  géodésiques  partant  de  A,  el  Ton  sait  qu'il  y  a  une  seule 
ligne  géodésique  passant  par  un  point  et  y  admettant  une  tangente 
déterminée.  Donc  la  ligne  PQ  ne  saurait  être  géodésique. 

D'après  cela,  si  l'on  considère  le  chemin  formé  par  AB',  et  par 
l'arc  B',  B',  chemin  qui  est  égal  à  l'arc  AB',  il  sera  possible  de 
substituer  à  la  seconde  partie  B,B'  de  ce  chemin  une  route  plus 
courte.  Remarquons  d'ailleiirs  que,  si  B',  est  infiniment  voisin  de 
B',  le  nouveau  chemin  sera  infiniment  voisin  de  AB';  donc  l'arc 
AB'  peut  être  remplacé  par  un  chemin  infiniment  voisin  et  plus 

Il  en  sera  de  même,  «  fortiori,  si  le  point  B  est  au  delà  de  B'; 
car  il  suffira,  pour  obtenir  un  chemin  plus  court  que  l'arc  AB,  de 
prendre  l'un  des  chemins  plus  courts  que  AB'  qui  aboutissent  en 
K  et  ensuite  de  parcourir  l'arc  B'B. 

693.   ha  démonstration  précédente  repose  sur  des  considérations 


y  Google 


LE   PLUS  COURT  CHBMrN  ENTRE  DEUX  POINTS  JD  VSE  SURFACE.  Sç\ 

de  continuité  el  sur  l'hypotlièse  de  l'esislence  d'une  enveloppe. 
Nous  allons  en  donner  une  autre  plus  analytique.  Mais  auparavant 
nous  appellerons  l'attention  sur  un  fait  qu'elle  met  en  évidence, 
et  qui  est  un  cas  particulier  d'une  loi  qui  paraît  s'appliquer  à  tous 
les  problèmes  de  maximum  ou  de  minimum. 

Reprenons  l'arc  AB'  égal  au  chemin  AB',  B'  et  supposons  qu'en 
substituant  à  l'arc  B'B',  de  l'enveloppe  la  route  la  plus  directe 
entre  ces  dcLix  points,  on  raccourcisse  la  route  d'une  longueur  h. 
On  pourra  donc  aller  de  A  en  B'  par  un  chemin  égal  à  ÂB' —  h, 
h  étant  une  quantité  finie.  Prenons  en  avant  de  B'  un  point  |3.  On 
pourra  y  parvenir,  soit  par  l'arc  A^ 

a;î  =  AB'— 117^, 

soit  par  le  cbemin  AB'  —  h  qui  passe  en  B' auquel  on  fera  succéder 
le  chemin  B'p 

AB'-h-\-B'^. 

Or  ce  second  chemin  sera  plus  court  que  le  premier  A^  tant 
que  B'  p  sera  inférieur  à  la  quantité  finie  ~  ■  Donc  la  ligne  géodé- 
sique  cessera  d'être  le  minimum  absolu  avant  de  cesser  d'être 
minimum  relativement  aux  chemins  qui  s'en  écartent  infini- 
ment  peu. 

En  résumé,  il  y  aura  autour  du  point  A  deux  courbes  distinctes  ; 
l'une  sera  le  lieu  du  premier  point  où  chaque  ligne  géodésique  est 
renconirée  par  une  antre  géodésique  de  longueur  égale;  l'autre 
sera  l'enveloppe  des  lignes  géodésiques.  Si  le  point  B  se  déplace 
sur  une  des  géodésiques  AX  (  fig.  42),  le  chemin  AB  demeurera 


î  absolu  tant  que  le  point  B  n'aura  pas  atteint  le  point 
C  de  la  première  courbe  pour  lequel  la  géodésique  devient  égale  à 
une  autre  géodésique  terminée  aus  mêmes  points.  Cela  est  évi- 
dent, car  le  chemin  AB,  qui  est  le  plus  court  lorsque  le  point  B 
est  très  voisin  de  A,  ne  peut  perdre  celte  propriété  qu'au  moment 
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où  il  devîtiul  égal  à  un  autre  chemin.  La  ligne  Ali  cessera  d'êLre 
minimum  absolu  dès  que  le  point  B  dépassera  le  point  C  {'), 
mais  demeurera  minimum  par  rapport  anx  chemins  infiniment 
voisins,  tant  que  B  n'aura  pas  atteint  le  point  où  l'enveloppe  des 
géodésiques  est  touchée  pour  la  première  fois  par  AX. 

Dans  certaines  surfaces  exceptionnelles,  les  deux  courbes  pré- 
cédentes pourront  se  confondre  et  la  loi  que  nous  signalons  dis- 
paraîtra. C'est  ce  qui  a  lieu,  par  exemple,  dans  le  cas  de  la  sphère 
ou  pour  l'ensemble  des  méridiens  d'une  surface  de  révolution. 

La  loi  générale  que  notis  venons  de  signaler  se  retrouve  dans 
l'étude  de  tous  les  problèmes  de  maximum  ou  de  minimum.  Con- 
sidérons, par  exemple,  une  courbe  plane  PP'  {fig-  4^)i  et  suppo- 


qu'iisons  s'agisse  de  trouver  le  plus  court  chemin  d'un  point  M 
pris  dans  le  plan  de  cette  courbe  à  la  courbe  elle-même.  Ce  chemin 
ne  peut  être,  comme  on  sait,  qu'une  des  normales  menées  de  M 
à  la  courbe. 

Considérons  l'une  d'elles,  normale  en  P,  et  soit  C  le  centre  de 
courbure  relatif  au  point  P.  Le  Calcul  infinitésimal  nous  apprend 
que,  tant  que  M  sera  du  même  côté  que  le  point  P  par  rapport  à 
C,  la  normale  MP  sera  plus  courte  que  toxis  les  chemins  infiniment 
voisins.  Mais  supposons  que  M  vienne  en  C  et  soit  C'F  une  "autre 


[']  lîii  elTeL,  soit  D'  une  posilioii  de  B  un;  peu  an  delà  de  C.  Le  clieuiin  AD' 
Kst  égal  au  chemin  AMDCD',  et  i[  est  évident  que  l'on  raccourcira  ce  dernier 
chemin  si,  arrivé  en  un  point  D  très  voisin  de  C,  on  se  dirige  directement  vers 
le  point   D'  par   l'arc  DD'.   Il   est   donc  impossible  que  AD'  soit  le  plus  court 
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normale  à  la  courbe.  D'après  les  propriétés  de  la  développée,  nous 
aurons 

CP=.  C'P'-harcCC 
et,  par  suite, 

CP>C'r'-i-cor(leCC'. 


On  démontrera  par  suite,  comme  on  l'a  fail  plus  haut,  que  la 
normale  MP  cessera  d'être  le  plus  court  chemin  d'une  manière 
absolue  avant  que  le  point  M  soit  venu  se  confondre  avec  le 
point  C. 

Commeut  cela  peut-il  s'espliquer?  Quand  le  point  M  s'est 
déplacé  de  P  vers  C,  il  y  a  eu  un  instant  où  une  autre  normale 
menée  à  la  courbe  a  eu  la  même  longueur  que  MP,  Ensuite,  cette 
seconde  normale  devient  la  plus  courte;  mais  MP,  qui  a  perdu  la 
propriété  d'être  le  minimum  absolu,  demeure  encore  plus  courte 
que  tous  les  chemins  infiniment  voisins  jusqu'au  moment  où  le 
point  M  vient  coïncider  avec  le  centre  de  courbure.  Uoe  discussion 
complète  du  problème  doit  donc  faire  intervenir,  en  même  temps 
que  l'enveloppe  des  normales,  le  lieu  des  points  d'où  l'on  peut 
mener  à  la  courbe  deux  normales  égales.  C'est  ce  que  montre 
clairement  l'exemple  de  l'ellipse  (^fig-  44)-  Ici  le  lieu  des  points 


d'où  l'on  peut  mener  deux  normales  égales  se  compose  des  deux 
axes,  et  toute  normale  PH  rencontre  le  grand  axe  en  H  avant  de 
devenir  tangente  à  la  développée  en  C.  Quand  le  point  M  sera  du 
même  côté  que  P  par  rapport  à  H,  il  y  aura  minimum  absolu;  de 
H  à  C,  le  minimum  n'aura  plus  lieu  que  relativement  aux  chemins 


y  Google 


infinimenlvoisins.  Au  delà  de  C,  lit  normale  ne  sera  plus  d'aucune 
nianicrc  un  chemin  minimum. 

On  serait  conduit  à  une  discussion  analogue  si  l'on  demandaii 
le  chemin  rectiligne  le  plus  long  que  l'on  piiisse  mener  d'un  point 
à  l'ellipse. 

624.  On  peut  étudier  la  question  que  nous  venons  de  résoudre 
en  suivant  une  méthode  toute  difFércnte  qui  conduit  à  des  proposi- 
tions élégantes  et  qui  a  été  employée  en  premier  Heu  par  M.  Ossian 
Bonnet  {'). 

Soit  MQM' une  ligne  gêodésique  ijig.  4'j)-  Pour  délenniner  les 


points  P  de  la  surface  qui  sont  dans  le  voisinage  de  cette  ligne, 
nous  emploierons  le  système  de  coordonnées  formé  par  les  llgaes 
géodésiqiies  normales  à  MM'  et  par  leurs  trajectoires  orthogonales. 
Alors,  si  u  désigne  la  longueur  de  la  normale  gêodésique  abaissée 
de  P  sur  MM'  et  si  i^  désigne  la  longueur  de  l'arc  MQ,  l'élément 
linéaire  de  la  surface  sera  donné  parla  formule 
ds^  =  du"  -i-  G=  di>^-  ; 

C  est  ime  fonction  de  n  et  de  c  qui  doit  se  réduire  à  i  pour  ti^o. 
De  plus,    si  l'on   exprime  que  la  ligne  MM'  est  gdodésîqoe,   on 


Remarquons  d'ailleurs  qu'en  vertu  de 
pour  toutes  les  valeurs  de  u  et  de  v, 


{')  0.  Bonnet,  Sur  quelques  propriétés  des  lignes  géodésiques  {Comptes 
rendus,  t.  XL,  p.  i3ii;  i85o).  —  Note  siu-  les  lignes  géodésigues  (Même  Recueil, 
t.  XLI,  p.  3a;  ]85i). 
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Celte  formule  nous  permet  de  développer  C  siiivanL  les  puis- 
sances de  ;(  ;  et,  en  tenant  compte  des  résultats  c|ue  nous  venons 
d'indiquer,  on  obtient  le  développement  suivant 

*'*  C  =  1—  ~^,  —  -g-  jj;(^-^j' 

où  nous  négligeons  seolemenL  les  termes  du  quatrième  ordre  par 
rapport  à  u.  Les  valeurs  des  coefficienls  ^,  et  ï-fûï,')  com- 
prises pour  j(=:  o. 

Cela  posé,  menons  par  les  points  M,  M'  une  ligne  MPM'  s'écar- 
tant  iniiniment  peu  de  la  ligne  géodésique  et  pour  tous  les  points 
de  laquelle  u  sera  une  fonction  infiniment  petite  de  v.  L'arc  de 
cette  ligne  aura  pour  esprf 


II'  désignant  la  dérivée  de  u  et  les  termes  négligés  contenant  tous 
«'  en  facteur.  Si  nous  supposons  que  la  dérivée  u'  ne  devienne 
jamais  infinie  et  soit,   par  conséquent,  de  l'ordre  de  u  ('),  nou- 


C)  Nous  introduisons  ici,  on  le  remarquera,  une  hypothèse  r 
nous  pouvions  laisser  de  côté  dans  notre  première  mèLliode  :  par  sa  définition 
même,  la  fonction  «  est  infiniment  petite  pour  toas  !es  chemins  infiniment  voi- 
sins de  la  ligne  géodésique  ;  mais,  pour  assurer  la  convergence  de  notre  dévelop- 
pement en  série,  nous  sommes  obligés  maintenant  d'ajouter  la  condition  que  la 
dérivée  u'  soit  infiniment  petite  comme  u  et  ne  devienne  jamais  infinie.  Or  c'est 
ce  qui  n'aura  pas  lieu  si  l'on  prend  des  valeurs  de  u  telles  que  les  suivantes  : 


où  a  eal  une  constante  infiniment  petite  et  fi.v)  une  fonction  finie  pour  i' —  o. 
Des  difficultés  du  même  genre  se  présentent  dans  l'étude  générale  des  prohièracs 
du  Calcul  des  variations.  Si,  par  exemple,  on  cherche  le  maximum  ouïe  minimum 
de  l'intégrale 

remplacer  y  par  y  +  iy  t\  développer  en  série  revient  à  admettre  que  ia  fonc- 
tion Zy  de  a:  est  telle  que  ce  développement  en  série  soit  toujours  possible,  c'eat- 
à-dire  que  les  dérivées  &y',  ?>y°  de  Zy  ne  deviennent  jamais  infinies.  On  voit  ainsi 
que  les  méthodes  directes  au  moyen  desquelles  nous  avons  établi  les  propriétés 
de  minimum  relatives  aux  lignes  géodésiques  sont  préférables  à  celles  que  l'on 
peut  déduire  du  Calcul  des  variations  et  qu'elles  nous  permettent  d'établir  un 
résidldl  à  la  fois  plus  précis  et  plus  étendu'. 
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aurons,  en  nég^ligeant  les  termes  du  quatrième  ordre, 

<•"     '-™''-U"'[--î£-5Sv^,(rô)]- 

Bornons-nous,  dans  la  formule  précédente,  aux  termes  du  second 
ordre  qui,  lorsqu'ils  ne  sont  pas  nids,  donnent  leur  signe  à  la 
variation  de  i'arc  ;  on  aura 


(3) 


''=i£{""-m')^^ 


Si  la  surface  est  à  courbures  opposées,  celte  variation  sera  tou- 
jours positive.  Dtmc,  dans  ce  cas,  la  ligne  géodésique  ne  cessera 
jamais  d'être  laplits  courte  si  on  la  compare  seulement  aux 
chemins  infiniment  voisins. 

Supposons,  au  contraire,  la  courbure  positive.  L'intégrale  pré- 
cédente se  composera  de  deux  parties  de  signes  contraires.  Pour 
'     r  son  signe,  nous  introduirons  les  solutions  de  l'équation 


(4) 


Ji-î 


ndlquer  la  signification  géomé- 


et  nous  allons,  en  premier 
trique  de  ces  solutions. 

62S.  Pour  cela,  considérons,  d'une  manière  générale,  un  sys- 
tème de  coordonnées  dont  l'une  des  familles  soit  formée  de  lignes 
géodésiqoes.  L'élément  linéaire  de  la  surface  sera  donné  par  la 
formule 

ds^  —  du-  -r-  C  dv'', 

et  Cdn  représentera  l'arc  de  ta  trajectoire  orthogonale  compris 
entre  les  deux  lignes  géodésiques  (f)  et  (c+rfc).  En  d'autres 
termes,  ce  sera  la  longueur  de  la  normale  infiniment  petite  qu'il 
faudra  élever  en  chaque  point  de  la  géodésique  (c)  pour  obtenir 
la  géodésique  (c  +  rfc).  Supposons  v  et  dv  constants;  les  diverses 
valeurs  que  prend  la  quantité  C  dv  en  tous  les  points  de  la  géodé- 
sique (c)  seront  des  fonctions  de  u,  c'est-à-dire  de  l'arc  de  celte 
géodésique  compté  à  partir  d'une  origine  fixe.  Or  on  a,  en  vertu 
de  la  formule  de  Gauss, 
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Si  donc  on  pose  C  dv  =  p,  on  voit  c|\ie  p  satisfera  à  l'équatioi 
différentieilc 


Etant  donnée  une  ligne  géodésique  quelconque,  si  l'on  dé- 
signe par  u  Varc  de  cette  géodésique  compté  à  partir  d'une 
origine  quelconque  et  par  ^^^  la  courbure  de  la  surface,  qui, 
pour  les  différents  points  de  la  ligne  géodésique,  sera  une 
fonction  de  u,  la  longueur  p  de  la  normale  qu'il  faudra  élever 
en  chaque  point  de  la  géodésique,  pour  obtenir  la  géodésique 
infiniment  voisine,  sera  une  fonction  de  u  qui  devra  satisfaire 
à  l'équation  linéaire  (5). 

Cette  équation  (5)  coïncide,  aui  notations  près,  avec  l'équa- 
tion (4),  et  nous  avons  ainsi  l'interprétation  géométrique  de  ta 
fonclioQ  p. 

A.\\  reste,  on  peiil.  chercher  direclcmeiit  le  minimum  de  l'in- 


^/(- 


qui  donne  l'expression  approcliée  de  l'arc  de  toute  courbe  infini- 
ment voisine  de  la  géodésique  MM'.  Si  l'on  recherche  celle  de  ces 
courbes  qui  passe  par  deux  points  donnés  {ua,  Vq),  {u,,  f,)  et 
pour  laquelle  l'intégrale  précédente  est  un  minimum,  l'application 
pure  et  simple  des  règles  du  Calcul  des  variations  montre  immé- 
diatement qu'elle  doit  être  définie  par  l'équation  différentielle  (4)- 
On  retronvc  ainsi,  de  la  manière  la  plus  simple,  le  résultat  pré- 
cédent. 

626.  Supposons  qu'il  soit  possible  de  trouver  une  solution  p 
de  l'équation  (4)  ne  s'annulanl  ni  pour  M,  ni  pour  M',  ni  pour 
aucim  point  compris  entre  M  et  M',  Si  nous  posons 

u  =  Ip, 

1  devra  s'annuler  comme  n  pour  les  points  M  et  M'  et  il  ne  de- 
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viendra  jamais  infini  entre  M  et  M.'.  En  aubsliLiianl  la  vuJeui- 
précédente  de  u  dans  ia  formule  (3),  on  aura 

ou,  en  rfiinplaçaiit  j^  par  -  ^'  > 

oMM'=-    r   {l^p''^'ilVpp'-\-p^l''-hl^pp")dv 

=  jj    d{l'pp')^-^Jp-'''-"'d". 

l  cLanL  nul  ans  deux  limil.es  et  fini  dans  l'inLeivalle  do  M  à  M',  la 
première  intégrale  est  nulle;  il  reste  donc 


m 


'""■■iX"''(l)"*- 


On  voit  que  la  variation  de  MM'  est  essentiellement  positive;  par 
suite,  la  ligne  géodésicjue  est  plus  courte  que  tous  les  chemins 
injiniment  voisins. 

Ce  point  étant  établi,  considérons  la  solution/?  de  l'équation  (^) 
(pli  s'annule  pour  le  point  M  (Jiff-   46)  eL  supposons  (jue  celle 


solution  s'annule  de  nouveau  au  point  M|  en  conservant  son  signe 
dans  toute  l'étendue  de  MM,.  Gela  veut  dire  que  les  géodésiqiies 
partant  de  M  et  infiniment  voisines  de  MM,  viendront  couper  de 
nouveau  cette  ligne  géodésique  au  point  M)  ou  en  nn  point  infini- 
ment voisin,  sans  la  rencontrer  entre  M  et  M,.  Nous  allons  montrer 
que,  si  l'on  prend  un  point  M'  entre  M  et  M) ,  le  segment  géodé- 
sique  MM'  sera  plus  court  que  tous  les  chemins  infiniment  voisins 
réunissant  ses  extrémités.  En  eflet,  la  solution  p  de  l'équation  (5  ) 
us'iq  annule  en  un  point  N  infiniment  voisin  et  à  gauche  de  M  ne 
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s'annuîerLi  une  seconde  fois  qu'en  un  point  N,  inlinioient  voisin 
de  M|  et,  par  conséquent,  au  delà  de  M'.  11  j  aura  donc  une  soin- 
lion  p  ne  s'annulant  en  aucun  point  du  segment  MM',  et  cela  suffit, 
nous  venons  de  le  montrer,  à  établir  la  proposition  que  nous  avions 


627.  Jacobi  avait  énonce  sans  démonslration  (*)  une  propo- 
sition qui  complète  la  précédente  :  Le  minimum  cesse  certaine- 
ment d'avoir  lieu  si  te  point  M'  est  placé  au  delà  du  point  M,. 
Ce  résultat  a  été  démontré  par  M.  O.  Bonnet  dans  les  Notes  citées 
pins  liaiit.  Ou  peut  encore  l'établir  comme  il  suit. 

Prenons  au  delà  de  M,  {fig-  47  )  "i  point  M'  assez  voisin  de  M) 
pour  que  la  solution  de  l'équation  (4)  qui  s'annule  au  point  M'  ne 
s'annule  pas  dans  l'intervalle  M,  M',  y  compris  le  point  M,.  J'ap- 


pelle q  cette  solution;  il  sera  alors  possible  de  déterminer  entre  M 
et  M,  un  point  M"  tel  que  la  solution  q  ne  s'annule  pas  dans  l'in- 
tervalle M' M".  Je  désigne,  comme  précédemment,  par  ^  la  solution 
de  l'équation  qui  s'annule  aux  points  M  et  Mj  et  j'achève  de  déter- 
miner cette  solution,  qui  n'est  connue  qu'à  un  facteur  constant 
près,  par  la  condition  qu'au  point  M"  on  ait 

Cela  posé,  dans  la  variation 


U"'(--A)-. 


je  remplace  u  par  />  de  M  à  M"  et  par  q  de  M"  à  M',  ce  qui  est  évi- 
demment permis,   ces   valeurs   successives  de   u   définissant  un 


(  ■  )  Jacobi,  Sur  le  Calcul  des  varialioits  et  sur  la  Théoiie  des  éguations  dif- 
férentielles {Journal  de  Liomille,  t.  III,  p.  44;  i836).  Voir  aussi  la  Note  VI 
dans  le  deuxième  Volume  de  l'édition  de  la  Mécanique  analytique  due  »  M.  Ber- 
uand  et  la  (|iialri<jme  Leçon  des  Vortesungeii  ûber  Dynamik. 

D.-tn,  7 
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chemin  parfaitement  conlinn.  T-a  variation  prendra  la  i 

U>-w)'"-;X>-w)* 


\  f   ip"'-^pp")dv+'-J  (g'-' 


-qq')ch'. 


Si  l'on  intègre  et  si  l'on  remarque  que /)  est  nul  en  M  et  5  en 

M',  on  obtient  pour  la  variation  du  chemin  l'expression  suivante 

[pp' ~  qq']»... 

Comme  on  a,  pour  le  point  M™,  /)—</,  on  peut  écrire  cette  va- 
riation sous  la  forme 

V9P'-Pl']»- 

Or,  étant  données  deux  solutions  quelconques p  et  q  de  l'équa- 
tion (4).  on  sait  qne  le  déterminant 

qp'-pr/' 

est  constant;  on  pourra  donc  calculer  sa  valeur  pour  tel  point 
qne  l'on  voudra,  par  exemple  pour  le  point  M,,  où  l'on  a />  ^  o.  Il 
reste  alors 

Cette  quantité  est  négative.  Supposons,  en  effet,  pour  fixer  les 
idées,  que  la  valeur  de  q  soit  positive  entre  M'  et  M";  d'après  les 
hypothèses  faites,  il  en  sera  de  même  de  la  valeur  de  p  entre  M 
el  Mj.  Or,  un  peu  avant  le  point  M,,  p  et  p'  doivent  être  de  signe 
contraire;  il  faut  donc  que  la  valeur  de  p'  au  point  M,  soit  né- 
gative. 

La  variation  du  chemin  étant  négative,  la  ligne  géodésique  a 
perdu,  on  le  voit,  sa  propriété  de  minimum. 

11  est  aisé  d'interpréter  géométriquement  la  méthode  que  nous 
venons  de  suivre  et  de  reconnaître  comment  on  y  est  conduit.  S'il 
existe  un  chemin  MHM'  plus  court  que  l'arc  de  géodésique  MM', 
en  substituant  à  ce  chemin  les  deux  portions  de  géodésiques  MH 
et  HM'  on  ne  pourra  que  diminuer  sa  longueur,  et  l'on  formera  un 
nouveau  chemin  qui  devra  être  encore  plus  court  que  l'arc  MM'. 

628.  Il  nous  reste  à  établir  une  remarquable  proposition  ;  mais, 
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avant  de  la  faire  conaaÎLre,  nous  allons  démontrer,  par  une  mélliode 
nouvelle,  de  bcaus  ttéorèmes  sur  les  équations  linéaires  du  second 
ordre,  qui  sont  dus  à  Sturm  {'). 
Considérons  l'équation 


et  soit  V=^  tp{^)  une  solution  de  cette  équation  s'annulant  pour 
une  valeur  ^^  de  x.  Noos  désignerons  par  x,  la  racine  de  V 
immédiatement  supérieure  àx,,;  œ^  sera  remplacé  par  +00  quand 
V  ne  s'annulera  pour  aucune  valeur  de  ce  supérieure  à  Xq.  Nous 
allons  d'abord  montrer  c^w'aucune  intégrale  de  l'équation  li- 
néaire ne  s'annulera  plus  d'une  fois  entre  x^  et  Xf. 

En  effet,  soit  a  une  valeur  de  X  comprise  entre  x^  et  x^.  La  so- 
lution de  l'équation  qui  s'annule  pour  celte  valeur  de  a:  est  donnée, 
comme  on  sait,  par  la  formule 


?(^) 


où  G  désigne  une  constante  arbitraire.  Aucun  des  facteurs  de  ce 
produit  ne  s'annule  pour  les  valeurs  de  x  comprises  entre  x^,  et 
X\  ;  pour  tontes  ces  valeurs  de  x,  l'intégrale  a  toujours  un  sens  dé- 
terminé, car  son  élément  ne  devient  pas  infini  entre  les  limites  de 
l'intégration,  La  proposition  que  nous  venons  d'énoncer  est  donc 
établie. 

Si  l'on  donne  à  C  la  valeur  y{*)ï  on  a  la  solution 

que  nous  désignerons  par  ^{x,  a).  Elle  a  sa  dérivée  égale  à  l'unité 
pour  i(!=:a;  elle  est  évidemment  positive  pour  toutes  les  valeurs 
de  X  comprises  entre  a  et  a:,,  négative  pour  les  valeurs  de  ic com- 
prises entre  Xq  et  a.  Pour  x,,  ou  ir,,  elle  revêt  une  forme  indéter- 
minée; mais  on  obtient  facilement  sa  vraie  valeur,  qui  n'est  ni  nulle 
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ni  infinie,  en  faisant  usage  de  la  relation 

(s)  çWg;-«ç'(«)_,(.), 

qui  a  lieu  pour  toutes  les  valeurs  de  x. 

629.    Cela  posé,  considérons  deux  équations  distincte 


d'V 


=  H'V, 


et  supposons  que  l'on  ait,  pour  toutes  les  valeurs  de  x, 

Nous  allons  montrer  que,  si  f  (^)  est  une  solution  de  Itf  pre- 
mière admettant  les  deux  racines  consécutives  Xa,  x,,  la  solu- 
tion de  la  seconde  qui  s'annule  pour  x^  ne  s'annulera  plus 
dans  l'intervalle  {x^,  x,),  x^  compris. 

En  effet,  j'écris  l'équation  (i  i)  de  la  manière  suivante  : 

^  =  I-lV  +  iir-H)V. 

Si  nous  considérons  {H' — II)V  comme  iine  fonction  donnée 
'j^(^)  de  X,  l'équation  précédente  deviendra 

et,  comme  nous  connaissons  une  solution  '^{x)  de  l'équation  sans 
second  membre,  nous  pourrons  obtenir  une  formule  donnant  l'in^ 
tégrale  de  l'équation  complète. 

Parmi  les  méthodes  connues,  appliquons  celle  de  Cauchy  :  elle 
prescrit  de  former  en  premier  lieu  une  solution  de  l'équation  sans 
second  membre  qui  se  réduise  à  o  pour  x  ^  a  et  dont  la  dérivée 
devienne  égale  à  i  pour  la  même  valeur  de  x.  Cette  solution  est 
celle  que  nous  avons  formée  plus  baul 


Ha,,,)  =  ,{x),la)£-^ 


(») 


Cela  posé,  une  soliillon  particulière  de  l'équation  e 
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e  est  fournie,  d'après  le  théorème  de  Caiichy,  par  l'iiilégrale 


J\(:^,a)-^i«)da; 


par  suÎLe,  Loiites  les  solutions  de  l'écjnalion  (i3)  qui  s'annulent 
pour  x^  Xg  seront  de  la  forme 


C-f(^}+J  e(a.,o:)^(«)rf«, 


Oïl  G  désigne  une  constante  arbitraire.  Si  donc  V  désigne  une 
solution  de  l'équation  (i  i)  s'annulant  pour  x^  Xn,  nous  aurons, 
en  substituant  (H'— H)V'  à  ^{x), 

V'=Crf(a^)-t.  r   ll(,T,a)l(ïr-n)\"Ud.-x, 

l'indice  a  indiquant  que  l'on  remplace  x  par  a  dans  la  parenthèse. 
On  peut  exprimer  la  constante  G  en  fonction  de  la  dérivée  de 
V  pour  la  valeur  Xg  de  x.  Si  l'on  prend,  en  effet,  les  dérivées 
des  deux  membres  de  l'équation  précédente  en  faisant  œ  =  xi,, 
on  a 

On  obtient  donc  définitivement  la  formule  suivante 

qui  ne  peut  être  d'aucun  secours  immédiat  pour  la  détermination 
de  V,  mais  qui  va  nous  permettre  d'établir  la  proposition  que  nous 
avons  en  vue. 

Ima^nons,  en  effet,  que  x  varie  de  x^  èi  x,.  La  fonction  V,  qui 
est  nulle  pour  a:  ^^a^n,  commence  par  avoir  un  certain  signe,  celui 
de  sa  dérivée  pour  x  ^  Xa,  (-j~)  •  Supposons,  par  exemple,  que 
ce  signe  soit  positif;  la  fonction  le  conservera  évidemment  de  ^o 
à  X,,  si  elle  ne  s'annule  pas  ;  et,  pour  prouver  qu'elle  ne  s'annule 
pas,  il  suffira  de  faire  voir  que,  si  la  fonction  demeure  positive 
pour  toutes  les  valeurs  inférieures  à  un  nombre  donné  x',  elle 
demeure  positive  même   pour   x^x'.    Or   c'est  ce  qui   résulte 
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immédiatement  de  la.  formule  précédente.  Le  premier  terme  du 
second  membre  sera  évidemment  positif  pour  ic —  X'',  etil  en  sera 
de  même  de  tous  les  éléments  de  l'intégrale 

j"\(^',a)[(H'-H)V'>^.&: 

Q{^,  a)  est  en  effet  positive,  puis^ne  a  est  inférieur  à  x' ;  il  en  est 
de  même  par  hypothèse  de  (H' — H),  et  aussi  de  Va,  qui  cor- 
respond à  des  valeurs  a  de  a;  toutes  comprises  entre  Xi,  et  x' . 

La  proposition  est  donc  établie.  On  en  déduit  comme  corollaire 
la  suivante  : 

Etant  données  les  deux  équations  (lo),  (ii),  s'il arrwe  que 
Vouait  constamment  W'^R  et  qu'une  solution  de  lapremière 
s'annule  pour  x  =  x^  et  x  :^  x \  ■,  la  solution  de  la  seconde  qui 
s'annule  pour  x^=:Xq  aura  au  moins  une  seconde  racine  dans 
l'intervalle  (xq,  x^). 

Car,  si  cette  solution  ne  s'annulait  pas  dans  l'intervalle  con- 
sidéré, il  en  serait  de  même  a  fortiori  de  la  solution  de  la  pre- 
mière équation,  en  vertu  même  de  la  proposition  que  nous  venons 
de  démontrer  ('). 

630.  Appliquons  ces  riisultats  au  prohicme  des  lignes  géodé- 
siques  et  reprenons  l'équation 


(,5) 


df-' 


Soient  p  une  solution  de  cette  équation  et  c^,  v,  deux  racines 
consécutives  de  p  correspondantes  à  deux  points  Mj,  M,.  Nous 
savons  que  l'arc  M|,M  sera  le  plus  court  tant  que  M  sera  entre  M^ 
et  M,  mais  qu'il  perdra  cette  propriété  dès  que  M  sera  aii  delà 
de  M,. 

Supposons  qu'en  tous  les  points  de  M^M,  on  ait 


(')  Les  propositions  établies  ici  ont  moins  d'étendue  et  de  généralité  que 
celles  de  Sturm;  mais  elles  suffisent  pour  l'objet  que  nous  avons  en  vue  et,  d'ail- 
leurs, le  lecteur  pourra  appliquer  notre  méthode  i  la  démonstration  des  résultats 
les  plus  généraux  contenus  dans  l'admirable  Mémoire  de  Sturm. 
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k  soliiLiOD  de  l'équation 


qui  s'annuie  pour  c  ^^  Co  sera 

eL  la  racine  immédiatement  supérlenre  à 


D'après  la  proposition  de  Sturm,ceUe  racine  doit  être  supérieure 
à  Vf.  Nous  obtenons  ainsi  ce  beau  théorème  de  M.  O,  Bonnet, 
démontré  dans  les  Notes  citées  plus  haut  : 

Si,  le  long  d'une  ligne  géodésiqtie,  le  produit  des  rayons  de 
courbure  est  positif  et  inférieur  àa^,  la  ligne  ne  peut  être  te 
plus  court  chemin  dans  un  inleri/alle  supérieur  à  iza  ('). 

On  peut  ajouter  la  proposition  suivante,  qui  complète  celle  de 
M.  Bonnet. 

SupposouB  qu'en  tous  les  points  de  l'arc  MdMj  on  ail. 

Alors,  si  l'on  considère  l'équation 

l'intervalle  entre  deux  racines  consécutives  sera  r:b.  Comme  i!  ne 
saurait  être  inférieur,  d'après  la  proposition  de  Sturm,  à  l'inter- 
valle entre  deux  racines  consécutives  de  la  première,  on  est  conduit 
au  résultat  suivant  ; 


(<)  M.  Bonnet  a  déduit  de  sa  proposition  les  conséquences  suivantes: 

Si,  dans  une  surface  fermée  conveme,  le  produit  des  rayons  de,  courbure  est 
inférieur  à  a',  la  longueur  de  la  droite  gui  joint  deux  points  quelconques 

Si,  dans  une  surface  convexe,  le  produit  des  rayons  de  courbure  est  infé- 
rieur à  une  quantité  fixe  a',  la  surface  ne  peut  avoir  de  nappes  infinies. 
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Si,  en  fous  /es  points  de  la  ligne  géodes iç/ue,  le  produit  des 
rayons  de  courbure  est  supérieur  à  b^,  la  géodésique  est  plus 
courte  que  tous  les  chemins  infiniment  voisins  dans  un  inter- 
valle au  moins  égal  à  tî6. 

Considérons  l'ellipsoïde,  par  exemple.  La  ooui-bLii-e  en  cha([ne 
point  est  donnée  par  la  formule 

p' 

a,  b,  c  désignant  les  demi-axes  et/i  la  distance  du  centre  au  plan 
tangent  (n"  504).  Les  valenrs  extrêmes  de  RR'  seront 


Ainsi  toute  géodésique  ne   peut  être  le  plus  court  chemin  sur 

une  longueur  supérieure  à ;  elle  sera  certainement,  sur  toute 

longueur  inférieure  à  jt  —  >  plus  petite  que  tous  les  chemins  infi- 
réunissant  ses  extrémités. 


631-  La  méthode  suivie  par  M,  lîonnet  permet  de  trouver  très 
simplement  la  variation  de  longueur  d'un  arc  de  courbe. 

Soit  en  eifet  MM'  une  courbe  qui  se  déplace  et  se  déforme  suivant 
une  loi  Cjdclconque  {Jlg-  4S);  considérons-la  dans  deux  de  ses 


positions  infiniment  voisines  MM',  PP'.  Élevons  les  géodcsiques 
perpendiculaires  à  MM'  et  employons  le  système  de  coordonnées 
formé  par  ces  lignes  géodésiques  et  les  courbes  parallèles  à  MM', 
On  aura,  pour  l'élément  linéaire,  l'expression 

La  variable  a  est  la  longueur  portée  sur  les  lignes  géodésiques 
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à  partir  de  MM',  prise  avec  tin  signe  déterminé  suivant  qu'elle  sera 
portée  d'un  côté  ou  de  l'autre. de  MM'.  Quant  à  la  variable  c,  nous 
pouvons  supposer  qu'elle  est  égale  à  l'arc  de  la  courbe  MM'  com- 
pris entre  uneorig^ine  fixe  et  le  pied  de  la  géodésique  (c).  On  aura 
encore 

G  ^i,        pour        H=  o, 

mais  la  dérivée  -p  ne  sera  plus  nulle  pour  la  même  valeur  de  u. 
Il  résulte  des  formules  du  Livre  V  [II,  p.  385  à  887]  que  la 
valeur  de  ^  —  pour  w  =:  o  est  la  courbure  géodésique  de  MM', 
comptée  comme  positive  si  le  centre  de  courbure  géodésique  est 
du  côté  de  MM'  qui  correspond  aux  valeurs  positives  de  u. 

Cela  posé,  soient  R  et  R'  les  points  où  les  f^éodcsiques  normales 
en  M  et  M'  viennent  couper  PP*,  On  aura 

3MM'  =  PP'— .■V[M'=  PR  -f-  P'R'+  RR'-  MM', 
ou,  en  considérant  les  triangles  infiniment  petits  RPM,  R'P'M', 

(ili)        3  MM'=  -  PMcosfMM' 

En  tous  les  points  de  RR', 
de  ^.  On  aura  donc 

RR'  =     r      /"«"*"_  V^d^:., 

ou,  en  développant  G  suivant  les  puissances  de  u  et  négligeant  îes 
infiniment  petits  du  second  ordre, 

ou  enfin 

(17)  Ra'=MM'^-r     w(^)  rfi"' 

Si  nous  portons  cette  valeur  de  RR'  dans  la  formule  (16)  et  si 
nous  remplaçons  (  —  )  par  son  expression —  au  moyen  de  la 
courbure  géodésique  de  MM',  nous  aurons 


P'M'  cosP'M'M  -+-  RR'—  MM'. 

est  une  fonction  infiniment  petite 


0«) 


)gPMM' 


-P'M'cosf^mft—   f     u~, 
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formule  très  inléressante  eE  très  utile,  et  qui  ne  contient  que  des 
éléments  dont  la  définition  géométrique  et  le  signe  ne  laissent 
place  à  aricune  difficulté. 

632.  Elle  va  nous  permettre  d'indiquer  une  série  de  conditions 
auxquelles  doit  satisfaire  le  plus  court  chemin  entre  deux  points 
d'une  surface  limitée  d'une  manière  quelconque, 

i"  Les  portions  qui  seront  à  l'intérieur  de  la  surface  devront 
être  formées  de  lignes  géodésiques. 

Cette  propriété  résulte  immédiatementdecequia  été  démontré 
(n"*  516  et  521).  On  peut  la  déduire  aussi  de  la  formule  précédente. 
Si  le  rayon  de  courbure  géodésique  p^  n'est  pas  infini,  il  suffira 
en  effet  d'élever  sur  l'arc  MM'  des  perpendiculaires  infiniment 
petites  de  même  signe  que  p^,  c'est-à-dire  dirigées  du  côté  du 
centre  de  courbure  géodésique,  et  s'annnlant  en  outre  pour  les 
deux  points  M  et  M'.  On  aura  ainsi  remplacé  MM'  par  un  chemin 
infiniment  voisin  et  plus  court,  puisque  l'expression  de  S  MM' 
donnée  par  la  formule  précédente  sera  essentiellement  négative. 


2"  Les  portions  de  chemin  qui  font  partie  de  la  limite  de  la  sur- 
face, si  elles  ne  sont  pas  des  géodésiques,  devront  satisfaire  à  la 
condition  suivante  :  imaginons  qu'en  chaque  point  de  la  limite  on 
mène  celle  des  tangentes  de  la  surface  qui  est  normale  à  la  courbe 
limite;  il  faudra  que  le  centre  de  courbure  géodésique  de  la 
courbe  soit  placé  sur  la  portion  de  cette  tangente  qui  est  dirigée 
vers  l'extérieur  de  la  surface.  En  efiet,  si  cette  condition  n'était 
pas  remplie,  on  diminuerait  la  longueur  du  chemin  en  remplaçant 
un  segment  de  cette  courbe  limite  par  une  courbe  infiniment  voi- 
sine tracée  sur  la  surface  et  réunissant  les  extrémités  du  segment, 

3"  Si  deux  portions  du  chemin,  tracées  sur  une  même  nappe, 
viennent  se  réunir  {_fig.  49)  en  un  certain  point  de  l'intérieur,  elles 
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dolveul  se  raccorder  langentiellement  et  de  manière  que  l'une  soit 
le  prolongement  de  l'autre.  Car,  si  ces  portions  BA,  AC  se  ren- 
contraient sous  un  angle  différent  de  zéro,  on  abrégerait  le  chemin 
total  en  prenant  B',  C  infiniment  voisins  de  A  et  substituant  la 
route  directe  B'C  an  chemin  B'A  +AC'. 

Il  résulte  de  là  que  la  portion  du  chemin  comprise  à  l'intérieur 
de  la  surface  doit  se  composer  d'une  seule  ligne  géodésiqne  qui  se 
continue  sans  interruption  jusqu'à  ce  qu'on  rencontre  une  limite 
ou  une  ligne  singulière  de  la  surface. 

4"  Si  deux  portions  AB,  BC  du  chemin  le  plus  court  ABC  vien- 
nent se  rencontrer  en  un  point  B  {fig-  5o)  appartenant  à  la  limite 

Fig.  5o. 


DBK,  il  faudra  que  l'angle  ABC  soit  inférieur  ou  égal  à  deux 
droits  pour  la  même  raison  que  précédemment, 

5°  Enfin,  si  la  surface  a  des  nappes  différentes  se  coupant  ou  se 
raccordant  suivant  certaines  lignes,  le  chemin  le  plus  court  ne 
pourra  se  briser  et  passer  d'une  nappe  à  l'autre  qu'en  faisant  de 
part  et  d'antre  des  angles  égaux  avec  la  ligne  de  séparation. 

Nous  allons  indiquer  quelques  exemples  simples  propres  à  faci- 
liter l'application  de  ces  principes. 

Soit  d'abord  une  surface  plane  (^fig-  5i)  à  laquelle  on  aurait 
enlevél'aire  comprise  à  l'intérieur  du  cercle  O,  et  proposons-nous 
de  trouver  le  plus  court  chemin  entre  deux  points  A  et  B,  choisis 
de  telle  manière  que  ia  droite  AB  rencontre  la  circonférence.  11 
résulte  des  propositions  précédentes  que  le  plus  court  chemin  se 
composera  de  l'une  des  tangentes  menées  de  A  et  de  B  à  la  cir- 
conférence et  d'une  portion  de  cette  circonférence.  On  n'aura 
donc  à  choisir  qu'entre  les  deux  chemins  AEFB  et  ADCB.  Le  plus 
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cotirt  est  celui  qui  se  trouve  du  même  côté  de  O  que  la  droite  AB. 
Supposons  maintenant  que  le  plan  soit  double  et  se  compose 
de  deux  nappes  raccordées  suivant  la  circonférence  O  {fig-  Sa). 
C'est  ce  qui  arriverait  si  l'on  appliquait  sur  le  plan  une  surface 
développable  dont  l'arête  de  rebroussement  viendrait  coïncider 


avec  la  circonférence  O.  Nous  désignerons  par  les  lettres  sans 
accents  les  points  de  la  première  nappe  et  par  les  lettres  ac- 
centuées ceux  de  la  seconde. 

Le  plus  court  chemin  d'un  point  A  de  la  première  nappe  à  un 


point  B'  de  la  seconde  devra,  d'après  les  conditions  énoncées,  se 
composer  sur  chaque  nappe  d'une  portion  droite.  De  plus,  les  deux 
droites  AM,  B'M  devront  faire  en  M  des  angles  égaux  avec  la  cir- 
conférence. 

On  pourrait  multiplier  les  exemples  de  ce  genre;  nous  nous 
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contenterons  de  ceux  qui  précèdent.  Mais  nous  ajouterons  la  re- 
marque suivante,  qui  moDlrera  toute  l'exlensîon  que  l'on  pourrait 
donner  à  ce  genre  de  recherches. 

Considérons  sur  une  surface  quelconque  tous  les  chemins  pos- 
sibles réunissant  deux  points  donnés.  Les  études  approfondies 
que  l'on  a  été  conduit  à  entreprendre  dans  la  théorie  moderne  des 
fonctions  ont  montré  qu'il  existe  un  grand  nombre  de  surfaces 
pour  lesquelles  on  ne  peut  passer  de  l'un  de  ces  chemins  à  tout 
autre,  réunissant  les  mêmes  points,  par  une  déformation  progres- 
sive et  continue.  Par  exemple,  sur  un  cylindre  circulaire  droit,  il  j 
aura  des  chemins  allant  d'un  point  A  à  un  autre  point  B  en  faisant 
un  nombre  quelconque  de  tours,  soit  dans  un  sens,  soit  dans 
l'autre;  et  ces  chemins  ne  seront  pas  réductibles  les  uns  aux  autres. 
Si  l'on  veut  considérer  une  surface  limitée,  on  pourra  prendre 
le  tore,  pour  lequel  il  y  a  lieu  de  faire  les  mêmes  distinctions,  la 
surface  d'un  ellipsoïde  ou  une  portion  de  surface  plane  dans  les- 
quelles on  aurait  enlevé  les  parties  de  la  surface  comprises  à  l'in- 
térieur de  différents  traits  fermés,  etc.  Dans  un  très  intéressant 
Mémoire  pubHé  en  1866  ('),  M,  Jordan  a  montré  comment  on 
peut  classer  toutes  ces  routes  différentes  et  les  réduire  à  certains 
chemins  élémentaires  parfaitement  définis.  De  cette  manière,  le 
problème  que  nous  avons  étudié  dans  ce  Chapitre  se  présentera 
sous  une  forme  nouvelle  et  plus  générale.  On  pourra  l'énoncer 
comme  il  suit  : 

Parmi  tous  les  chemins  réunissant  deux  points  A  ef  B  d'une 
surface  et  réductibles  les  uns  aux  autres  par  une  déformation 
continue,  déterminer  celui  qui  est  le  plus  court. 

Les  propriétés  différentielles  que  nous  avons  établies  plus  haut 
permettront  d'étudier  cette  intéressante  question,  dont  la  discus- 
sion complète  appartient  évidemment  à  la  Géométrie  de  situation. 
Le  lecteur  pourra  examiner  quelques  cas  simples,  se  rapportant  à 
des  cylindres  ou  à  des  surfaces  planes  percées  de  trous  circu- 
laires. 


(')  JosDAN  (C.)t  Sw  la  déformation  des  surfaces  (Journal  de  Liouville, 
a- série,  t.  XI,  p.  io5;  i863). 
Des  contours  tracés  sur  les  surfaces  (  M^me  Beciieil  et  même  tome,  p.  110). 
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633.  Nous  IcrmincroDs  ce  que  nous  avons  à  dire  sur  ce  sujet 
en  donnant  quelques  indications  sur  une  notion  nouvelle,  celle  de 
la  longueur  réduite,  introduite  par  M.  CliristofFel  dans  la  théorie 
des  lignes  géodésiques  ('). 

Soit  {g)  {fig-   53)  une    ligne   géodésique    dont  les  différents 


points  seront  déterminés  par  leurs  abscisses  c,  comptées  à  partir 
d'une  origine  fixe  O  prise  sur  cette  ligne.  Nous  avons  vu  que, 
pour  définir  toute  ligne  géodésique  infiniment  voisine  de  (^),  il 
faut  élever  au  point  d'abscisse  c  une  perpendiculaire/?  satisfaisant 
à  l'équation  du  second  ordre 

('»>  ii-^-- 

le  lieu  de  l'extrémité  de  cette  perpendiculaire  sera  la  ligne  géodé- 
sique cherchée.  Par  conséquent,  si  l'on  veut  obtenir  celles  de  ces 
lignes  qui  passent  en  Mo,  il  faudra  prendre  les  solutions  de  l'é- 
quation précédente  qui  se  réduisent  à  zéro  pour  le  point  Mq-  Ces 
solutions  ne  diffèrent  les  unes  des  autres  que  par  un  facteur  con- 
stant; distinguons  et  désignons  par  la  notation  [MoM]  celle  dont 
la  dérivée  -^  se  réduit  à  i  pour  le  point  M,,.  On  pourra  dire  alors 
que  toute  ligne  géodésique  passant  par  Mo  est  définie  par  l'é- 
quation 
(■20)  p  =  «[M„M], 

où  a  désigne  une  constante  infiniment  petite.  Proposons-nous  de 
déterminer  l'angle  9  que  fait  en  Mn  cette  ligne  géodésique  avec  la 
ligne  {g).  Nous  considérerons  pour  cela  le  triangle  M^MiK.,  en 


(')  Ghristobfbl   (E.-B.ji  Allgemeine    Théorie    der    geodàciscken   Dreiecke 
{Abkandlungen  der  KônigUchen  Akademie  der   Wisseiischafte/i  zu  Berlin, 
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siipposani  le  point  M,  iniînimeot  voisin  de  Mo.  Comme  il  est  rec- 
tangle en  Ml,  nous  aurons 


en  négligeant  les  infiniment  petits  d'ordre  supérieur  au  premier. 
En  vertu  de  la  définition  de  la  solution  [M^  M],  on  aura  donc 


De  là  résulte  le  théorème  suivant,  dû  à  M.  Cliristoffel. 

Donnons  à  la  solution  [M^M]  de  l'équation  (19),  qui  est  définie 
par  la  douljle  condition  de  se  réduire  à  o  pour  Mo  et  d'avoir  sa 
dérivée  égale  à  1  pour  le  même  point,  le  nom  de  longueur  réduite 
du  segment  géodésique  M^M.  Si,  par  le  point  Mq,  on  mène  une 
ligne  géodésique  faisant  avec  la  première  l'angle  infiniment 
petit  9  et  qu'on  élève  en  M  l'arc  perpendiculaire  MH  Jusqu'à  la 
rencontre  de  cette  ligne  géodésique,  on  aura 

(■il)  -\1H  =  0[M„MJ. 

Si  co  et  f  sont  les  abscisses  des  points  Mo  et  M,  on  aura,  comme 
nous  l'avons  déjà  vu  (n"  628), 


.>,)  [MoM]  =  ^(.„)^(p)jr    ^, 


cp(i')  désignant  une  solution  de   l'éc|nation  différentielle  qui, ne 
s'annule  pas  pour  ç  =  v^. 

Nous  voyons,  d'après  efitte  formule,  que  l'on  a 

[MoM]  +  [MMo]  =  o. 

Si  l'on  connaît  deux  solutions  f{v),  ^{v)  de  l'équation  différen- 
tielle, satisfaisant  nécessairement  à  une  relation  de  la  forme 

'?('or(f)-K'')=f'('')  =  c, 

(.3)  [u.n]^.t^^''li^TJîitm^, 

et  cette  nouvelle  expression  de  la  distance  réduite  permet  de 
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(M)  [ab]lcd\^[ac][db]  +  [ad][bc]-o, 

qui  a  6l6  donnée  par  M.  GhrisloEFel. 

Si,  sur  toutes  les  lignes  géodésiqucs  passant  par  M^  {fig-  ^'^)^ 
on  porte  une  longueur  égale  à  M|,M,  on  obtiendra  une  trajectoire 
orthogonale  à  toutes  ces  lignes  géodésiques  qui  passent  en  M,,.  Le 
rayon  de  courbure  géodésique  de  cette  trajectoire  orthogonale  au 
point  M  sera  donné  par  la  formule 

I    _     -I      ^[MoM] 
pP  ~  [MoM]        d~^      ' 

que  nous  nous  contenterons  d'indiquer. 

11  résulte  des  développements  donnés  plus  baut  que  les  pro- 
priétés essentielles  de  la  longueur  réduite  avaient  été  utilisées  par 
M.  O.  Bonnet  avant  que  cet  élément  eilt  été  défini  par  M.  Chrîs- 
toffel. 


{■!%) 
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CHAPITRE  VI. 

QUE    ET    LF    THÉORÈME    DE    GAITSS. 

Définitions  diverses  de  la  couibuie  geodcique.  —  Généraiisation  de  différentes 
[iiopositiona  telatives  à  H  courbure  des  lignes  planes.  —  Définition  due  à 
M  Bellcami  de  !a  couibim  géodpsiijue  —  Détermination  de  toutes  les  surfaces 
dont  les  lignes  de  rourbuie  ont  leur  cnuibiirc  géodésique  constante.  —  Le 
tliéoreme  de  Gceen  poui  une  aire  à  ^oJlnp^ion  simple,  —  Formule  de  M.  0. 
Bonnet  —  Théoitme  de  Uauss  relatif  à  la  courbure  totale  d'un  polygone  dont 
les  c6te'  sont  des  lignes  géodesiques  —  Définition  de  l'angle  de  contingence 
géodésique  —  roimule  de  M  Liouville  expression  de  la  courbure  totale  en 
un  point  de  la  sarfaie  an  moyen  des  courbures  géodesiques  des  deux  lignes 
coordonnée=  —  Application  de  cette  fjimule  à  un  problème  de  M.  Tcheby- 
chefl  —  Le  théorème  de  Green  pour  une  aire  à  connexion  multiple.  —  Appli- 
cations diverses  —  Le  théoiéme  de  Gauso  relatif  à  la  courbure  d'un  polygone 
geodéaiquc  ne  LOnslitue  pas  une  propriété  caractéristique  des  lignes  géodé- 
^  lue 


634.  Après  avoir  déYeloppé  les  principales  propositions  rela- 
tives aux  lignes  géodesiques,  nous  allons  étudier  d'une  manière 
détaillée  la  courbure  géodésique.  Nous  avons  vu  qu'elle  esl  donnée 
par  la  formule 

Le  centre  de  courbure  géodésique,  c'esl-à-dire  le  centre  de 
courbure  de  la  projection  de  la  courbe  sur  le  plan  tangent,  admet 
pour  coordonnées  relativement  au  trièdre  mobile  (T) 

Par  conséquent,  le  rajon  vecteur  qui  joint  le  point  de  la  surface 
au  centre  de  courbure  géodésique  fera  avec  l'axe  des  x  du  trièdre 
(T)  un  angle  égal  à  to  4 —  ou  to  —  -  suivant  que  p^  sera  positif 
ou  négatif. 

La  courbure  géodésique  étant  un  clément  des  plus  importants; 
nous  en  ferons  connaître  successivemenl  différcnles  expressions. 
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Il4  LIVRE    VI.  —  CHAPITRE    VI. 

Au  premier  rang,  il  faut  placer  la  suivante  :  nous  avons  vu  (n"  631) 
que,  si  l'on  considère  on  arc  quelconque  MM'  et  si  l'on  porte  des 
longueurs  infiniment  petites  )..  sur  les  géodésiques  normales  à 
cette  courbe  de  manière  à  obtenir  un  arc  infiniment  voisin  RR', 
l'accroissement  de  MM'  est  défini  par  la  formule 


pourvu  que  l'on  donne  à  X  et  à  p^  le  même  sig-nc  quand  ces  gran- 
deurs sont  portées  dans  le  même  sens. 

L'élément  rf5  étant  toujours  positif,  on  a,  d'après  un  théorème 
connu, 

oMMV-  — MmY  — V 

f  —  J  désignant  la  valeur  de  —  prise  pour  un  point  inconnu  de 
l'arc  MM'  ou  encore  une  moyenne  entre  la  plus  petite  et  la  plus 
grande  des  valeurs  de  —  relatives  aux  points  compris  entre  M  et  M'. 
Si  nous  supposons  que  l'arc  MM' se  réduise  à  l'arc  infiniment 
petit  AB  (Jîg.  54),  la  formule  précédente  nous  donnera 


pg  différant  infiniment  peu  du  rayon  de  courbure  de  AD  en  A,  On 
peut  obtenir  un  résultat  beaucoup  plus  général  par  une  interpré- 
tation directe  des  formules  qui  donnent  la  courbure  géodésique. 

635.   Supposons  la  surface  rapportée  h  des  coordonnées  rectan- 
gulaires quelconques  et  soit 

ds^  —  A'  dti^  -+-  C.^  di'^ 

l'expression  de  réiément  linéaire. 
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Ll    COURBURE    GEODliSIQUE.  Il5 

Le  rajon  de  courbure  géodésique  de  ia  courbe  f^^const,  sera 
donné  (n"  507)  par  la  formule 

I  _  __    1    M 

les  coordonnées  du  centre  de  courbure  géodésique  ér.ant 

Construisons  les  quatre  courbes  coordonnées  {n),{ti-{-du),{i'), 
(l'  +  f/r),  qui  forment  le  quadrilalère  curviligne  MM' PP'  {/Ig-  55). 


On  aura 
;t,  par  conséqueni. 


MM' =  A  du,        MP  =  Cdi' 


PP'=  A<^ii-i-  ^(kdii)dv; 
ce  qu'on  peut  écrire 

PP'  —  MM'  -  -^dii  dv. 

àv 

L'expression  de  p  pourra  donc  être  présentée  sous  la  forme 

i  -  _  l'P'—  MM' 
--    '^  p  ~        MP.MM' 

C'est  le  résultat  auquel  nous  avions  été  conduits  plus  haut; 
mais,  dans  la  première  méthode,  nous  supposions  que  les  trajec- 
toires orthogonales  de  la  courbe  (y)  étaient  des  géodésiques, 
tandis  que  ce  sont  maintenant  des  courbes  se  succédant  d'après 
une  loi  quelconque. 

636.  Nous  avons  ainsi   une  première  définition  dans  laquelle 
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on  n'a  pas  à  sorlir  de  la  surface.  En  voici  une  autre  de  même 

nalure . 

Étant  donnée  \me  courbe  quelconque  MH  {Jtg.  56),  menons 
la  géodésique  MM'  tangente  en  M;  pour  déterminer  les  points  de 
la  surface,  nous  prendrons  des  abscisses  MQ  =  c  sur  celte  ligne 
géodésique  et  nous  élèverons  en  Q  des  perpendiculaires  géodé- 
siques  PQ=  ii. 


L'élément  linéaire  aura  pour  expression 

(3)  di^-  ^  du"-  -+-  Gï  dv'-, 

et  l'on  aura  pour  u  ^  o 

c  =  ,,        £=„. 

Le  développement  de  G  suivant  les  puissances  de  u  sera  donc 
de  la  forme 

(4)  C  =  i-hkii^-h..., 

h  étant  une  fonction  de  c 

L'équation  de  la  courbe  MH  permettra  de  développer  u  en  série 
suivant  les  puissances  de  v-  On  aura,  pour  les  points  de  celte 
courbe  voisins  de  M, 

Calculons  la  courbure  géodésique  de  la  courbe  en  M.  On  a  ici 

ds        .         àC   , 
—  =  dui  +  ■—  dv, 


du    _ 
Qd^" 


En  se  bornant  aux  premiers   termes  des  développements, 
rouve 

dS  =  di'.  cola.  =  '//.T,  <o  =   -  —  3./.-f 
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Remplaçons  j^'  par  sa  valeur  dans  le  développement  de  u;  non? 
trouverons  que  Ton  a,  pour  tous  les  points  de  la  courbe  Mil  qu" 
sont  dans  le  voisinage  du  point.  M, 


ce  qui  est  la  généraiisatioo   d'une  formule  bien  connue  rclarivc 
aux  courbes  planes  ('). 

637.  On  pourra  lire  dans  le  Traité  de  Calcul  différentiel  àe 
M.  J.  Bertrand  des  démonstrations  purement  géométriques  qui  per- 
mettent de  rattacher  les  unes  aux  autres  les  propriétés  précédentes. 
Nous  rencontrei'ons  plus  loin  (n"  6M)  d'autres  expressions  de  la 
courbure  géodésique.  Pour  le  moraenl,  nous  nous  contenterons 
de  signaler  la  définition  suivante,  dans  laquelle  on  sort  de  la  sur- 
face pour  construire  le  centre  de  courbure  géodésiqTie. 

Etant  donnée  une  courbe  AB  {Jlg-  57),  imaginons  que  l'on 
mène  en  ses  différents  points  les  tangentes  MK,  M'K.',  ...  de  la 
surface  qui  sont  normales  à  la  courbe.  Ces  tangentes  forment  une 
surface  réglée  :  Le  point  de  chaque  génératrice  MK  pour  lequel 
le  plan  tangent  à  cette  surface  réglée  est  normal  au  plan  tan- 
gent en  M  est  précisément  le  centre  de  courbure  géodésique  de 
la  courbe  AB,  pour  le  point  M.  Si  la  surface  réglée  est  dé\ie- 
loppable,  le  centre  de  courbure  géodésique  sera  le  point  de 
contact  de  chaque  génératrice  rectiligne  avec  Varête  de  re- 
broussement. 

Pour  établir  cette  proposition,  supposons  la  surface  rapportée 
au  système  de  coordonnées  déterminé  par  les  géodésîques  perpen- 


(')  Le  signe  —  provient  de  ce  que  p    est  considéré 
porté  dans  le  sens  correspondaDt  ii  l'angle  u-i-  ~  - 
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diculaires  à  AB  el  par  leurs  trajectoires  orlhogonales.  L'éléiiieni 
linéaire  de  la  surface  aura  la  forme  si  souvent  employée 

(G  )  ds^  =  du^  -h  G^  dv^. 

Considérons  le  Irièdre  (ï)  déjà  défini  et  dont  l'axe  des  x  est  la 
tangente  à  ia  géodésique.  Si  on  lui  imprime  un  déplacement  de 
telle  manière  que  le  sommet  décrive  une  courbe  quelconque,  un 
point  de  l'axe  des  œ  décrira  un  arc  infiniment  petit,  dont  les  pro- 
jections sur  les  arêtes  du  trièdre  seront  respectivement 

du-^dcc,     (G  -\-  i\w)  de,     —  iq  du,  -h  q,df)x, 

d'après  les  formules  du  n"  499  [II,  p.  370].  Supposons  d'abord 
qu'on  se  déplace  suivant  la  courbe  AB;  v  variera  seule  el,  pour 


que  le  déplacement  s'effectue  dans  un  plan  perpendiculaire  au 
plan  tangent  en  M,  c'est-à-dire  pour  que  le  plan  langent  au  polnl 
considéré  à  la  surface  réglée  eng-endrée  par  MK.  soit  normal  au 
plan  tangent  en  M,  il  faudra  que  la  projection  du  déplacement  sur 
l'axe  des/  soit  nulle,  c'est-à-dire  que  l'on  ail 

On  lire  de  là 


et  cette  valeur  de  j:  détermine  précisément  le  centre  de  courbure 
géodésique  de  la  courbe  AB.  Notre  proposition  est  donc  établie. 
On  en  déduit  la  conséquence  suivante  : 

Imaginons   qu'on  mène  toutes  les  tangentes  aux  géodésiques 
<'=const.,   c'est-à-dire   aux  géodésiques   normales  à  la  courbe 
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donnée.  On  formera  une  congruencc  rccliligne  admeUant  une 
surface  focale  dont  l'une  des  nappes  sera  la  surfaee  proposée. 
Nous  allons  montrer  que  la  seconde  nappe  sera  le  lieu  des  centres 
de  courbure  géodésîque  de  AB  et  des  courbes  parallèles  à  AB. 

Eemarquons  d'abord  que  les  droites  de  la  congnience,  étant 
tangentes  à  une  famille  de  géodésîques  tracées  sur  la  snrface  pro- 
posée, sont,  par  cela  même,  normales  à  une  surface  (n"  441).  Par 
suite,  si  l'on  envisage  une  surface  réglée  quelconque  formée  avec 
les  droites  de  la  congruenee,  les  plans  tangents  à  cette  surface  aux 
deux  points  focaux  de  l'une  quelconque  de  ses  génératrices  seront 
nécessairement  rectangulaires. 

Si  l'on  applique  cette  remarque  à  la  surface  réglée  engendrée 
par  MK  quand  le  point  M  décrit  la  courbe  AB,  on  reconnaîtra 
immédiatement  que  le  second  point  focal  de  MK.  est  le  point  où  le 
plan  tangent  à  la  surface  réglée  est  perpendiculaire  au  plan  lan- 
gent en  M.  C'est  donc,  d'après  ce  que  nous  avons  établi,  le  centre 
de  courbure  géodésique  de  AB. 

Ainsi,  lorsque  des  droites  sont  normales  à  une  surface  (S)  et 
forment  une  congruenee  dont  la  surface  focale  est  constituée 
par  les  deux  nappes  de  la  surface  des  centres  de  courbure  de 
(S),  les  arêtes  de  rebroussement  des  développables  que  l'on 
peut  obtenir  avec  ces  droites  engendrent  deux  familles  degéo- 
désiques  situées  respectivement  sur  les  deux  nappes  de  la  sur- 
face des  centres.  Les  courbes  parallèles  qui  coupent  à  angle 
droit  l'une  de  ces  familles  de  géodésiques  ont  leurs  centres  de 
courbure  géodésique  situés  sur  l'autre  nappe  de  la  surface  des 
centres. 

Cette  proposition  si  générale,  sur  laquelle  nous  reviendrons 
plus  loin,  permet  de  démontrer  directement  l'un  des  beaux  théo- 
rèmes que  la  Géométrie  des  surfaces  doit  à  M.  "Weingarten.  Pour 
le  moment,  nous  en  déduirons  seulement  le  corollaire  suivant. 

Nous  avons  considéré  les  géodésiques  normales  à  AB.  Dans  le 
plan  et,  par  conséquent,  pour  les  surfaces  développables,  la  défini- 
tion de  la  courbure  peut  se  rattacher  au  point  d'intersection  de 
deux  géodésiques  normales  infiniment  voisines.  On  n'obtiendrait 
rien  en  essayant,  pour  une  surface  quelconque,  une  généralisation 
dans  cette  voie;  car,  en  modifiant  la  définition  de  la  surface  à  une 
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distance  finie  de  ]a  coTii-be  AB,  on  change  complètement  le  cours 
et  les  intersections  successives  des  lignes  géodésitjnes.  Mais  on 
penl  opérer  de  la  manière  suivante. 

Traçons  {fig-  58)  les  géodésiques  successives  MH,  M'H',  , .  . , 

normales  à  la  courLc  AB,  et  la  tangente  MR  en  M  à  la  géodé- 

sicjuc  MH.   Si  l'on  mène  à  la  seconde  géodésique  M'II'  une  tan- 

rig.  56. 


génie  PI  dont  le  point  de  contact  sera  choisi  par  la  condition 
qu'elle  rencontre  MK,  il  est  clair  que  le  point  d'intersection  C 
des  deux  droites  sera  le  centre  de  courbure  géodésique  de 
l'arc  MM'.  Car,  dans  la  congruence  l'ormée  par  les  tangentes  aux 
géodésiques,  le  point  C,  étant  l'intersection  de  deux  droites 
infiniment  voisines,  sera  le  second  point  focal  de  MK.. 

Quand  la  surface  devient  plane,  la  construction  précédente  se 
réduit  à  celle  qui  donne  le  centre  de  courbure  par  l'intersection 
de  deux  normales  infiniment  voisines  ('), 

Si  l'on  coDslruit  les  différentes  géodésiques  M'H'  voisines  de 
MH,  le  lieu  du  point  P  relatif  à  chacune  d'elles  sera  évidemment 
celle  des  courbes  conjuguées  de  toutes  ces  géodésiques  qui  passe 
au  point  M. 


('  ]  Celte  construction  du  centre  de  courbure  géodésique  esi  due  à  M.  BiiLiEAJu. 
Voir  le  Mémoire  intitulé  Ricercke  di  Analisi  applicata  alla  Geometria  {Journal 
de  Baltaglhn,  t.  II;  i86.i). 
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Dans  le  cas  d'une  ligne  de  courbure,  cette  conjuguée  des  géo- 
désiques  normales  coïncide  avec  la  ligne  de  courbure  elle-même. 
Nous  avons  donc  le  théorème  suivant  ; 

Le  lieu  des  centres  de  courbure  géodésique  d' une  ligne  de 
courbure  est  celle  des  développées  de  cette  courbe  qui  est  Ven- 
veloppe  des  normales  à  la  courbe  situées  dans  le  plan  tangent 
à  la  surface,  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  qui  est  l'arête  de 
rebroussement  de  la  développable  enveloppée  par  les  plans 
tangentsà  la  sur/ace  en  tous  lespoints  de  la  ligne  de  courbure. 

638.  Si  la  ligne  de  courbure  a  son  rajon  de  courbure  géodé- 
sique constant,  la  développée  précédente  devra  se  réduire  ù  un 
point  et,  par  conséquent,  la  ligne  de  courbure  devra  être  située 
sur  une  sphère  coupant  la  sur/ace  à  angle  droit. 

Cette  dernière  conséquence  a  été  déjà  signalée  par  M.  Ribau- 
cour  (  '  ).  Elle  a  permis  à  cet  habile  géomètre  de  donner  une  solu- 
tion géométrique  d'une  question  déjà  résolue  analjliquement  par 
M.O.  Bonnet  (  =  );  Déterminer  toutes  les  sur/aces  pour  lesquelles 
toutes  les  lignesde  courbure  ont  leur  courbure  géodésique  con- 
stante. 

Il  résulte,  en  effet,  de  la  remarque  faite  par  M.  Ribaucour  que 
les  lignes  de  courbure  de  chaque  famille  devront  être  sur  une 
série  de  sphères  coupant  la  surface  à  angle  droit.  Comme  les 
sphères  qui  contiennent  deux  lignes  de  courbure  appartenant  à 
des  familles  différentes  se  coupent  nécessairement  à  angle  droit, 
nous  aurons  en  premier  lieu  à  résoudre  le  problème  suivant  ; 

Déterminer  deux  familles  de  sphères  jouissant  de  la  pro- 
priété que  chaque  sphère  de  l'une  des  familles  coupe  à  angle 
droit  toutes  celles  de  l'autre. 

On  connaît  la  solution  de  cette  question  et  Ton  sait  que,  par  ujie 
inversion  réelle,  on  peut  toujours  amener  l'une  des  familles  à  être 
composée,  soit  de  sphères  concentriques  ou  de  plans  parallèles, 

(  '  )  RiBAUCOUu,  Sur  la  théorie  des  surfaces  {Bulletin,  de  la  Société  philoma- 
ihique.  p.  2^;  1871J). 

(')  O.  Bonnet,  Mémoire  sur  la  théorie  des  surfaces  applicables  {Journal 
de  l'École  Polytechnique,  XIJP  Caliicr,  p.  i3^  et  suivantes;  1S67). 
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soil  de  plans  passant  par  une  droile.  Dans  le  premier  cas,  la  sur- 
face, élant  coupée  à  angle  droil  par  une  série  de  sphères  conceo- 
triques  ou  par  une  série  de  plans  parallèles,  ne  peut  être  qu'un 
cône  ou  un  cylindre.  Dans  le  second  cas,  la  surface,  étant  coupée 
à  angle  droit  par  tous  les  plans  qui  passent  par  une  droite,  est 
nécessairement  une  surface  de  révolution,  admettant  cette  droite 
pour  axe.  Nous  avons  donc  le  résultat  suivant  : 

Les  seules  surfaces  dont  toutes  les  lignes  de  courbure  aient 
leur  courbure  géodésique  constante  sont  les  surfaces  de  révo- 
lution, les  cônes,  les  cylindres  et  les  transformées  de  ces  sur- 
faces par  inversion. 

639-  Nous  aurons,  duns  ce  qui  va  suivre,  à  nous  appujer  sur  le 
théorème  de  Green  qui  donne  la  transformalion  d'uue  intégrale 
curviligne  en  une  intégrale  douhle.  Nous  allons  d'abord  présenter 
quelques  remarques  sur  ce  théorème  et  ses  applications  à  la 
théorie  des  surfaces. 

Considérons  une  portion  de  surface  à  connexion  simple,  limilce 
par  un  contour  AA'BB'  (fîg-  Sg);  et  soit 

f ( i\i  du -^  NA>) 

une  intégrale  relative  à  ce  contour,  que  l'on  supposera  parcouru 
dans  le  sens  de  la  flèche. 

Supposons  que  les  fonctions  M  et  N  de  u  et  de  v  restent  iinies, 
uniformes  et  continues  et  qu'elles  admettent  des  dérivées  pour 
tous  les  points  à  l'intérieur  du  contour.  Le  théorème  de  Green 
nous  apprend  que  l'intégrale  simple  précédente  peut  être  rem- 
placée par  une  intégrale  double  relative  à  toute  l'aire  limitée  par 
ce  contour.  Les  remarques  suivantes  conduisent  à  ce  résultat  par 
la  voie  qui  nous  paraît  la  plus  naturelle. 

Le  caractère  essentiel  d'une  intégrale  double,  d'une  fonction  de 
surface,  est  évidemment  le  suivant  :  si  l'on  décompose  par  des 
sections  la  surface  en  deux  ou  plusieurs  parties,  l'intégrale  totale 
est  la  somme  de  celles  qui  sont  relatives  à  ces  diverses  parties.  Or 
il  est  aisé  de  voir  que  celte  propriété  appartient  à  notre  intégrale 
curviligne;  car,  si  l'on  découpe  l'aire  en  deux  parties  par  la  ligne 
AHB,  l'intégrale  relative  au  contour  primitif  AA'BB' est  la  somme 
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des  intégrales  relatives  ans  deux  conLours  partiels  AA'BIIA, 
AHBB'A  que  l'on  peut  former  avec  ÂB.  En  continuant  ainsi  à 
elTecttier  des  sections  et  à  décomposer  les  contours,  on  verra  que 
l'intégrale  primitive  peut  être  remplacée  par  la  somme  des  inté- 
grales relatives  à  des  contours  infiniment  petits,  parcourus  dans  le 


même  sens  que  le  contour  pi 
que  de  telles  intégrales  cur\ 
du  contour  auquel  elles  se  r; 

Considérons,    en    effet, 
{fig-  60);  nous  commeiicero) 


Imitif.  Or  il  est  très  aisé  de  montrer 
lignes  sont  proportionnelles  à  1  aire 
^portent. 

infnilinent    petit    mnp 
ppnser  que  les  courbes  coor- 


données qui  se  croisent  dans  son  intérieur  forment  un  système  de 
mailles  analogue  à  celui  que  l'on  obtient  dans  ie  plan  avec  les 
coordonnées  de  Uescartes,  Alors  les  coordonnées  u  et  t'  varieront 
infinimentpeu  dans  l'inlérjeur  du  contour,  et,  si  Ua,  l'o  désignent 
les  valeurs  de  ces  coordonnées  pour  un  point  A  de  l'intérieur, 
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les  différences  u  —  h^,  c  —  V(,  seront  infiDÎment  peiites  pour  tous 
les  points  à  rintérieur  du  contour.  C'est  ce  qui  n'aurait  pas  lieu 
si  l'on  emplo)'ait,  par  exemple,  des  coordonnées  polaires  ayant 
leur  pôle  en  Â;  i'  désignant  l'angle  polaire,  celle  coordonnée 
prendrait  toutes  les  valeurs  possibles  à  l'intérieur  du  contour. 

Puisque  les  différences  u  —  ii„,  v  —  i>o  sont  infiniment  petites, 
on  pourra  développer  M  et  N  par  la  série  de  ïajlor.  On  aura 

«=«-(S).<»-'-(").<'-'-- 

l'indice  o  îndicpiant  les  valeurs  des  fonctions  pour  le  point  A,  Par 
conséquent,  on  aura 

-^•/''-(i)j<--'*-(é'/<'"""" 

les  termes  non  écrits  n'ayant,  on  le  reconnaîtra  aisément,  aucune 
influence  sur  le  résultat  final  parce  qu'ils  sont  infiniment  petits 
par  rapport  à  l'aire  comprise  à  l'intérieur  du  contour. 

La  première,  la  deuxième,  la  quatrième  et  la  sixième  intégrale 
de  la  formule  précédente  sont  évidemment  nulles  quand  on  les 
étend  à  tout  le  contour.  Il  nous  reste^donc  à  examiner  seulement 
les  dou\  termes 


Orc 


(7) 


j  [U  —  itt,)di'  =  —  j  (v  —  >'„)  du  —  I   j  du  d\i, 


l'intégrale  double  étant  étendue  à  toute  l'aire  limilce  par  le  con- 
tour. On  peut  donc  écrire 

/(M  <(„  +  N  *)  -  (g  -  f  ).//*.  *. 

U  suit  de  là  que  l'intégrale  curviligne  primitive  peut  être  rem- 
placée par  l'intégrale  double  dont  l'élément  est  le  second  terme 
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(B)  f(Mdu-f-  Nrfij)  ^  f  nÇ-  —  ^\  dit  eh. 

C'est  la  formule  de  Greeii('). 

La  démon  s  Ira  lion  précédente  est  évidemment  inférieure  sons 
le  rapport  de  la  rigueur  à  celle  que  l'on  donne  liabituellemenl  et 
que  l'on  pourra  consulter,  par  exemple,  dans  le  Cours  de  M.  Her- 
mite  (^);  mais  elle  offre  l'avantage  de  bien  faire  saisir- la  raison 
de  cette  transformation  si  curieuse  d'une  intégrale  simple  en  une 
intégrale  double;  elle  nous  montre  aussi  que,  s'il  existe  des  points 
où  toutes  les  courbes  coordonnées  d'un  système  viennent  se 
croiser,  il  faiidra  les  entourer  d'une  petite  courbe,  et  l'intégrale 
curviligne  primitive  sera  égale  à  la  somme  des  intégrales  relatives 
à  ces  courbes  infiniment  petites,  augmentée  de  l'intégrale  double 
étendue  à  toute  la  portion  de  l'aire  qui  est  extérieure  à  ces 
courbes. 


640.  Appliquons  le  théorème  de  Crt 
le  rayon  de  courbure  géodésiquc 


il'é 


i  donne 


(')  D'après  la  manière  même  dont  on  a  obtenn  cette  formule,  on  déierminefa 
sans  difficulté  le  signe  qu'il  faut  donner,  dans  l'intégrale  double,  à  l'élément 
dudv.  Il  résulte,  en  effet, des  équations  (7)  que,  si  l'on  considère,  par  exemple, 
l'élément  de  surface   compris  entre  les   courbes   de   paramètres   u,  u  +  dti,  v, 

cludv  =  -  I   (iidff  —  V du ), 

l'intégrale  curviligne  s'appliquaiiL  au  contour  qui  [imite  cette  aire,  parcouru 
dans  le  même  sens  que  le  contour  primitif.  De  là  on  déduira  facilement  la  règle 
suivante. 

Définissons  comme  sens  positif  sut  chacune  des  courbes  coordonnées  le  sens 
dans  lequel  augmente  la  coordonnée  qui  demeure  variable  sur  cette  courbe. 
L'élément  dudo  devea  être  positif  si,  pour  un  point  à  l'intérieor  de  cet  élément, 
la  rotation  qui  amène  la  partie  positive  de  la  courbe  de  paramètre  v  du  côté  de 
la  partie  positive  de  la  courbe  de  paramétre  u  est  de  même  sens  que  la  rotation 
autour  du  contour  total;  il  sera  négatif  diins  le  cas  contraire. 
(')   Hehmite,   Cours   autographié  de   la  Faculté  des  Sciences,   3»  édition. 
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Nous 

a.iroiis  donc 

/-■ 

-fi. 

-fi,;.^ 

d,) 

s  iiUég 
1  venu 

;raleséUnlétcnflucs  atout  contou 
1  de  la  formule  (8), 

île, 

:mé 

.0, 

On  esL  ainsi  conduit  à  la  rclalion  fondamentale 

/--/-:-//(ï-s)--^ 

où  l'on  peut  transformer  le  second  membre,  eu  employant  l'ex- 
pression delà  courbure  totale  donnée  an  n"  496,  On  obtient  ainsi 
la  formule  entièrement  géométrique 

l'intégrale  double  étant  étendue  à  toute  l'aire  comprise  dans  le  con- 
tour et  da  désignant  l'élément  de  cette  aire,  pris  ayec  le  signe  qui 
lui  appartient  ('). 

Cette  équation,  où  figure  le  rayon  de  courbure  géodésique,  a  été 
donnée  pour  la  première  fois  par  M.  Bonnet  {^).  Toutes  les  quan- 
tités qui  y  figurent  sont  parfaitement  définies  ;  w  est  l'angle  de  la 
tangente  au  contotu-  supposé  parcouru  dans  le  sens  direct  avec 
l'axe  des  x  du  trièdre  (T);  le  rayon  p^  doit  être  considéré  comme 
positif  ou  négatif  suivant  qu'il  est  porté  dans  le  sens  correspondant 
à  l'ang-le  (o  h —  ou  en  sens  contraire.  Elle  ne  peut  cesser  d'être 
vraie  que  s'il  est  impossible  de  rapporter  l'intérieur  de  l'aire  à 


{ '  )  Voici  comment  on  déterminera  ce  signe.  Soient  A  un  point  quelconque  de  la 
surface  à  l'intérieur  de  de  et  (T)  te  triédre  relatif  à  ce  point.  On  peut  considérer 
da  comme  un  petit  élément  situé  dans  le  plan  des  xy  de  ce  triêdre.  Si  l'on  tourne 
dans  ce  plan  autour  de  l'origine  et  dans  le  même  sens  que  sur  le  contour  limite, 
il  faudra  douner  â  c/a  le  signe  -h  ou  le  signe  —  suivaut  que  la  rotation  se  fera  de 
l'axe  desic  vers  l'axe  des  y  ou  en  sens  contraire.  C'est  la  règle  suivie  habituelle- 
ment, d'après  Gauss  et  Mobius,  pour  fixer  le  signe  d'une  aire. 

"       " "  "s   {Journal   de 
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un  syslèrae  de  coordonnées  satislalsauL  à  loul.os  les  conditions 
énoncées  dans  la  démonstration  du  tliéoicmc  de  Grecn.  Nous 
allons  en  faire  différentes  applications. 

641.  Considérons  d'abord  un  triangle  géodésique  ABC  (_/?§■.  6i). 
Si  le  contour  ne  présentait  pas  les  points  saillants  A,  B,  C,  l'inté- 
I  dhi  serait  évidemment  égale  à  stï;  car  la  tangente  a 
fait  nn  tour  complet  quand  on  revient  au  point  de  départ.  Pour 


grale    /  d 


avoir  la  valeur  de  celte  intégrale,  il  faudra  donc  retrancher  de  2ti 
les  angles  dont  la  tangente  tourne  en  A,  B,  C,  c'est-à-dire  -n^  A., 
t:  —  B,  t:  ^ —  C.  Comme  la  courbure  —  est  nulle  en  ciiaqne  point 
du  contour,  la  formule  (i  i)  nous  donne 


-«-^-"//w- 


(II) 

C'est  le  tliéorèmc  célèbre  de  Gauss. 

La  démonstration  précédente  suppose  évidemment  que  le  tri- 
angle géodésiqiie  suffit  àlimiter  une  portion  de  la  surface,  ce  qui 
n'a  pas  toujours  lieu  dans  les  surfaces  à  connexion  multiple,  telles 
que  le  tore.  Mais  on  pourrait  objecter  encore  que,  peut-être, 
toutes  les  conditions  indiquées  pour  l'application  du  tbéorème  de 
Greenne  se  trouveront  pas  réalisées.  Pour  écarter  toutes  ces  diffi- 
cultés, on  peut  remarquer  avec  M.  Bertrand  que  le  théorème  de 
Gauss  est  nécessairement  vrai  pour  un  triangle  géodésique  fini 
dès  qu'ir''est  établi  pour  un  triangle  infiniment  petit.  Si  l'on  dé- 
compose en  effet,  par  des  sections  géodésiques,  le  triangle  ABC 
en  triangles  plus  petits,  on  reconnaîtra  que  l'égalité  relative  à  ce 
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triangle  résulte  de  l'addition  de  toutes  celles  qui  se  rapportent  aux 
triangles  partiels.  Il  résulte  de  cette  remarque  que  le  théorème 
de  Gauss  est  toujours  vrai  dès  que  le  triangle  géodésique  suffit,  à 
lui  seul,  à  limiter  une  portion  continue  de  la  surface,  ne  conle- 
iiaut  aucun  point  singulier  dans  son  intérieur;  car  toutes  les  con- 
ditions supposées  dans  la  démonstration  sont  évidemment  vérifiées 
pour  des  triangles  suffisamment  petits  limitant  une  aire  qui  ne 
renferme  aucune  singularité. 

La  démonstration  précédente  s'applique  également  à  un  poly- 
gone dont  les  côtés  sont  des  lignes  géodésiques;  el  elle  nous 
montre  que  la  courbure  totale  d'une  portion  de  la  surface  li- 
mitée par  un  polygone  dont  les  côtés  sont  des  lignes  géodé- 
siques est  égale  à  l'excès  de  la  somme  des  angles  de  ce  poly- 
gone sur  autant  de  fois  le  nombre  ti  qu'il  y  a  de  côtés  moins 
deux.  Au  reste,  cette  proposition  plus  générale  est  un  simple  co- 
rollaire du  théorème  de  Gauss  et  peut  s'en  déduire  par  la  décom- 
position du  polygone  en  triangles. 

Il  est  inutile  de  faire  remarquer  que  le  théorème  de  Gauss 
peut  être  envisagé  comme  une  belle  généralisaiion  de  la  proposi- 
tion d'Albert  Girard  relative  à  l'aire  du  triangle  spliérique.  Si  on 
l'applique,  en  effet,  à  une  surface  de  courbure  constante  et  égale 
à  l'unité,  on  reconnaît  immédiatement  qu'il  donne  l'aire  d'un  tri- 
angle géodésique  en  fonction  des  angles  de  ce  triangle;  et  l'ex- 
pression ainsi  obtenue  est  identique,  comme  il  fallait  s'y  attendre, 
à  celle  que  l'on  connaît  depuis  longtemps  pour  le  triangle  sphé- 
rique.  Le  même  théorème,  appliqué  à  une  surface  de  courbure 
constante  mais  négative,  nous  montre  que,  dans  toute  surface  de 
ce  genre,  la  somme  des  angles  d'un  triangle  géodésique  est  infé- 
rieure à  deux  droits,  et  que  le  déficit  mesure  précisément  l'aire  du 
triangle  géodésique.  Nous  aurons  l'occasion  de  revenir  sur  ces 
remarques. 

642.  Nous  allons  maintenant  indiquer  une  application  d'une 
nature  toute  différente,  qui  nous  conduira  à  une  expression  nou- 
velle de  la  courbure  géodésique.  Soit  AB  {fig-  62)  un  arc  de 
courbe  quelconque;  menons  les  géodésiques  AC,  BC  tangentes 
en  A  et  B.  Nous  formerons  ainsi  un  contour  ABC  auquel  on 
pourra  appliquer  la  formule  générale. 
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Eq  raisonnaDl  comme  tlans  le  cas  du  triangle  géodésique,  ou 
fd'j>  =  A  -1-  B  H-  r,~T.  =  -  BCH, 
;L,  par  consécjaeiit,  la  formule  (lo)  nous  donne  ici 


Si  nous  supposons  l'arc  AB  infiniment  petit,  l'intégrale  double 
du  second  membre  est  do  troisième  ordre,  comme  l'aire  du  tri- 
angle ABC.  On  a  d'ailletirs,  en  négligeant  les  infiniment  petits  du 
second  ordre, 


0^^,  désignant  le  rayon  de  courbure  géodésiquc  en  A.  Il  vlciU  doi 
(,3)  I^=_jJCIl, 


le 


tant,  d'ar 


intions,  considère 


lyon  de  courbure 

positif  lorsqu'il  sera  dirigé  du  côté  de  C. 
L'angle  BCH  de  deux  géodésiques  tangentes  infiniment  voisines 
a  reçu  de  M.  Liouville  le  nom  d^angle  de  contingence  géodé- 
siqae  (').  On  voit  que  son  expression,  tout  à  fait  semblable  à 
celle  que  l'on  emploie  dans  la  théorie  des  courbes  planes,  nous 
fournit  une  définition  nouvelle  de  la  courbure  géodésiquc.  Cette 


(')  LlouviLLE  (J.),  Sur  la  tliéorie 
ville,  t.  XVI,  p.  lîo;  i85i). 

D.  — in. 
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définition,  que  l'on  peut  d'ailleurs  établir  directement,  permet  de 
rattacher  la  formule  générale  de  M.  Bonnet  à  celle  de  Gauss  :  il 
suffira  de  remplacer  chaque  courbe  par  un  polygone  circonscrit 
formé  d'un  nombre  illimité  de  lignes  géodésiques. 

Comme  on  a,  en  négligeant  seulement  les  termes  du  troisième 
ordre, 


1  pourra  substituer  à  la  relation  (t,'^)  la  suivi 


dans  laquelle    les    erreurs   commises    sont  seulement    de   l'ordre 
de  ds^. 

643.  Il  ne  nous  reste  plus,  pour  achever  l'étude  de  la  courbure 
géodésique,  qu'à  faire  connaître  une  formule  élégante,  due  à 
M.  Liouville,  qui  permet  d'exprimer  la  courbure  totale  de  la  sur- 
face au  moyen  des  rayons  de  courbure  géodésique  des  courbes 
coordonnées. 

Supposons  l'élément  linéaire  donné  par  la  formule 
(iS)  ds"-  =  A.=  rfuï-h  aAC  cosa  Jw  de  ■+■  £P  dv'-. 

Nous  avons  obtenu,  pour  les  courbures  géodésiqui 
coordonnées,  les  expressions  suivantes  [II,  p.  Sgi] 


gnes 


(.G) 


Pg" 


ùv 


?g<^ 


Si  l'on  porte  les  valeurs  de  /■,  ?'i  déduites  de  ces  équalioj 
l'expression  (i5)  delà  courbure  [II,  p.  364],  on  aura 
ACsIiiï 


('7) 


ISR' 


P  \pg,J       au  \peJ'^  àuûi 


C'est  la  formule  de  M.  Liouville  {'  ),  Dans  le  cas  des  coordonnées 
rectangulaires,  elle  est  susceptible  d'une  transformation  élégante. 
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EirccLiions  les  dérivations  et  remarquons  que  l'on  a 

dA  _  -  AC  ^  _  A.^ . 

eu  reunilaçaut  les  dérivées  de  A  ei  de  G  par  ces  valeurs  et  divisant 
pur  AC,  nous  trouverons 

_1  ^  \?g,J     _    _\  PjrjJ     _         1 I_ 

HR'  G 'h  A  du  p^,,        p|/ 

ou  encore,  eu  désignant  Pi.  du,  C  rfc  respectivement  par  as,,,  Os,., 


(i8 


La  courbure  totale  de  la  surface  se  trouve  ainsi  exprimée  d'une 
manière  entièrement  géométrique  en  fonction  des  courbures 
géodésiques  de  deus  courbes  coordonnées  appartenant  à  un 
sj'stème  ortbogoual  et  de  leurs  dérivées  par  rapport  à  la  normale. 

M.  Bertrand  a  montré  que  la  formule  de  M.  Liouviile  résulte 
immédiatement  du  théorème  de  Gauss. 

Appliquons,  en  effet,  la  formule  générale  de  M.  Bonnet  au  qua- 
drilatère curviligne  formé  par  quatre  lignes  coordonnées  (w), 
(u  +  ù-u),  (ç),  (i>  +  ai')  ifig.  63).  On  aura  d'abord 


/'" 


_(^_M')-(u-P')-(ir-P)_(^-M), 


M,  M',  P,  P  désignant  les  angles  intérieurs  du  quadrilatère 
MM'P'P.  Si  a  désigne  l'angle  des  lignes  coordonnées,  on  aura  évi- 
demment 

A,,^  désignant,  selon  l'usage,  la  différence  seconde  de  a  lorsque  ii 
et  c  reçoivent  respectivement  les  accroissements  Ah  et  àr. 

Calculons  maintenant  l'intégrale  /  — étendue  à  tout  le  eonlour. 

°        J    Pg 
On  aura 

fds  _   i""' A  du    ,     r''  £^         r'"Adu         r'' C  d^' 
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el,  par  conséquent,  la  Ibrmiile  de  M.  Bonnet  nous  donnera 

l'inlégrale  doiiblc  étant  étendue  à  tout  l'intérieur  du  quadrilatère. 
Si  \u  et  if  deviennent  infiniment  petits,  cette  formule  se  réduit 
évlderameutà  celle  de  M.  Liouville. 


Nous  allons  indiquer  quelques  applications.  Supposons  d'abord 
que  les  lignes  coordonnées  soient  toutes  des  géodésiques  ;  —  •  — 
seront  nuls  et  l'on  aura,  pour  l'expression  de  la  courbure. 


(19) 


ACsi 


RR' 


Si  Tél^mcnt  linéaire  de  !a  surface  a  été  ramené  à  la  forme 

(20)  ds'  —-  da~  +  df^-i-  2  du  d\!  ijosa, 

(21)  ^=-     "" 


?g>- 


ùv 
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et,  par  conséquent, 

''''^'  "RF  ^~  âuài'' 

La  forme  (20)  de  i'élémenl  linéaire,  sur  laquelle  ne 
l'occasion  de  revenir,  offre  quelque  intérêt  au  point  de  vue  géomé- 
trique ;  si  l'on  fait  croître  les  variables  u  et  v  par  degrés  égaux,  on 
obtient  une  division  de  la  surface  en  losanges  infiniment  petils 
dont  les  côtés  sont  tous  égaux,  mais  dont  les  angles  sont  variables. 
Considérons,  avec  M;  Tchebychef  (  '  ),  une  étoffe  formée  par  deux 
systèmes  de  fils  croisés  à  angle  droit.  Si  l'on  admet,  avec  l'éminent 
géomètre  russe,  que,  dans  toute  déformation  de  l'étoffe,  le  point 
d'intersection  de  deux  fils  rectangulaires  quelconques  n'est  pas 
changé,  mais  que  l'angle  seul  de  ces  deux  fils  a  pu  varier,  il  est 
clair  que  l'élément  linéaire  de  la  surface  formée  par  l'étoffe,  pri- 
mitivement défini  par  la  formule 

ds''  —  dii^  -t-  de^, 
prendra,  par  la  déformation  de  l'étofl'e,  la  forme 
ds^  —  da^-^  dv--V-  acosa  du  dv, 

OÙ  a  sera  une  fonction  quelconque  de  u  et  de  c.  Ainsi,  d'après  les 
idées  que  nous  venons  d'exposer,  il  faudrait,  pour  habiUer  une 
surface,  résoudre  le  problème  de  Géométrie  suivant  : 

Ramener,  par  un  choix  convenable  des  courbes  coordonnées, 
I'élémenl  linéaire  de  la  surface  proposée  à  la  forme  (20). 

6ii.  Revenons  maintenant  au  théorème  de  Green  et  supposons 
que  plusieurs  courbes  soient  nécessaires  pour  limiter  la  portion 
de  surface  que  l'on  considère.  Ce  cas  peut  se  présenter  pour  les 
surfaces  les  plus  simples,  comme  le  plan,  la  sphère,  etc.  Par 
exemple,  on  peut  considérer  [Jig-  64)  la  portion  d'une  surface 
comprise  entre  la  courbe  (A)  et  les  courbes  (B)  et  (C).  On  suivra, 
dans  ce  cas,  la  méthode  bien  connue  et  l'on  fera  des  sections  qui 
nous  ramèneront  à  l'iijpothèse  examinée  en  premier  lieu.  Ici,  par 


{')  TciiEBYCHEF,  Sur   la  coupe  des  vêtements  {Association  fra 
i'avaiicemeiit  des  Sciences.  Congrès  de  Paris,  p.  lâ^î  1878). 
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exemple,  nous  joindrons  par  des  Lrails  ap  et  Sî  les  courbes  (Â.)  et 
(B),  (B)  et  (C),  transformant  ainsi  ]a  portion  de  surface  consi- 
dérée en  une  aire  à  connexion  simple;  puis  nous  suivrons  le  con- 
tour total  aPYÔEi^TieSOpax).»,  dans  un  sens  ou  dans  l'an  tre, 
par  exemple  de  manière  à  laisser  toujours  l'aire  à  notre  gauche. 
Les  clieuiins  ap,  3=  étant  parcourus  deux  t'ois  en  sens  contraire, 
les  valeurs  de  l'intégrale 


l'elatives  a  ces  portions  du  contour  se  detr 
à  rbypolhèse,  les  fonctions  M  el  N  sont 


iront  si,  confonn 
liformes;  et  il  i 


seulement  à  étendre  l'intégrale  précédente  aux  trois  courbes  (A) 
(B),  (C),  parcourues  chacune  dans  an  sens  tel  que  l'aire  considérée 
soit  toujours  à  la  gauche  du  mobile.  On  aura  donc,  en  répétant  la 
démonstration  que  nous  avons  donnée  plus  haut, 

le  signe  V  indiquant  que  l'intégrale  du  premier  membre  doitétrc 
étendue  à  toutes  les  courbes  limites.  Et,  s'il  existe,  à  l'intérieur  de 
l'aire,  des  points  pour  lesquels  les  conditions  deconlinuiié  ne  soient 
pas  satisfaites,  on  les  isolera  par  une  courbe  que  l'on  joindra  à 
celles  qui  limitent  la  région  considérée. 

Faisons  l'application  à  la  formule  qui  donne  le  rayon  de  cour- 
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s  signes  X  "W  ^J^m  la  môme  signification  que  précédem nient, 


mo.  Dans  le  c 

;a3  où  la 

surface  i 

a' a  pa 

s  de  limites 

et  ot 

i  les  cû 

tions  que  nons 

avons  éi 

iioncées 

sont 

remplies  en 

.  chac 

|iie  poi 

i  la  surface,  on 

aura 

m 


UR' 

C'est  ce  qui  a  lieu,  par  exemple,  pour  le  tore  engendré  par  un 
cercle  tournant  autour  d'un  axe  situé  dans  son  plan  mais  ne  !e 
rencontrant  pas.  Si  l'on  rapporte  celte  surface  au  système  formé 
par  les  méridiens  et  les  parallèles,  toute  région  infiniment  petite 
de  la  surface  sera  traversée  parle  réseau  de  ces  lignes  comme  une 
région  du  plan  l'est  par  des  droites  parallèles  à  deux  axes  coor- 
donnés, La  courbure  totale  du  tore  sera  donc  nulle.  On  peut  con- 
firmer ce  résultat  en  considérant  successivement  la  portion  con- 
vexe et  la  portion  à  courbures  opposées  de  la  surface.  La  portion 
convexe,  par  exemple,  est  limitée  par  les  deux  parallèles  extrêmes 
de  la  surface.  Pour  chacun  d'eux,  on  a  évidemment 


./   p„~  ~  '■"' 


et,  par  conséquent,  cette  portion  convexe  a  pour  courbure  4"^- 
Quant  à  la  courbure  de  l'autre  portion,  elle  est  exprimée  par  des 
intégrales  étendues  aux  mêmes  contours,  mais  dont  tous  les  élé- 
ments sont  égaux  et  de  signe  contraire  à  ceux  des  intégrales  pré- 
cédentes. Elle  est  donc  égale  à  —  4'^  ^^  'a  courbure  totale  est 
nulle. 

Une  sphère,  un  ellipsoïde  ont  évidemment  une  courbure  totale 
égale  à  ^t:.  Les  remarques  précédentes  nous  conduisent  par  suite  à 
cette  conclusion  qu'il  est  impossible  de  rapporter  ces  surfaces  à  des 
systèmes  de  coordonnées  permettant  de  découper  chaque  région 
de  la  surface  en  mailles  rectangulaires.  Et  en  effet,  quel  que  soit 
le  système  de  coordonnées  employé  sur  une  sphère,  il  y  aura  tou- 
jours, dans  l'application  de  la  formule  générale,  des  points  ou  des 
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lignes  à  isoler.  Si  l'on  rapporte,  par  exemple,  la  sphère  an  système 
formé  des  méridiens  et  des  parallèles,  il  faudra  isoler  les  deux 
pôles  ;  si  l'on  emploie  les  coordonnées  elliptiques,  il  faudra  isoler 
les  quatre  foyers,  etc.  Mais  on  peut  appliquer  la  formule  géné- 
rale à  la  zone  comprise  entre  deux  parallèles  de  colatitudes  Bq  et 
h,.  On  aura,  pour  le  premier  parallèle, 


rds  _ 
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et,  pour  le  second, 

La  fonntde  générale  deviendra 

ce  qui  est  bien  d'accord  avec  les  résultats  connus. 

6-ifi.  Nous  donnerons,  en  terminant,  une  transformation  de  la 
formule  générale  qui  permet  d'éliminer  la  courbure  géodésique. 
Nous  avons  vu  (n"  631)  qu'étant  donné  un  arc  de  courbe  MM',  si 
l'on  porte  sur  les  normales  géodésiques  des  longueurs  infiniment 
petites  }.,  la  variation  do  cet  arc  a  pour  expression 


S  MM' 


Ids 


—  _    f    '±^ 


Si  nous  appliquons  cette  formule  à  un  contour  fermé  et  : 
supposons  X  constant  et  égal  à  S/i,  elle  nous  doi 


0/(  J    p^. 


s  désignant  l'arc  de  la  courbe  et  Vintégrale  étant  étendue  à  tout  le 
contour.  L'emploi  de  cette  relation  permet  d'écrire  la  formule  (a4) 


2(/--È)^//ê- 


Mais  il  importe  de  remarquer  que,  d'après  la  convention  rela- 
tive au  signe  de  p^,  la  longueur  constante  3/j  doit  être  portée  sur 
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la  portion  des  normales  géodésiques  du  contour  dirigée  vers 
l'intérieur  de  l'aire,  si  le  contour  est  supposé  parcouru  dans 
le  sens  direct.  Pour  définir  d'une  manière  tout  à  fait  précise  le 
sens  direct,  il  suffit  d'imaginer  un  observateur  placé  sur  la  surface 
du  même  côté  que  la  partie  positive  O^  de  l'ase  des  3  du  irièdre 
(T),  Le  sens  direct  sera  celui  dans  lequel  cet  observateur  suivrait 
les  diverses  parties  du  contour  en  laissant  toujours  à  sa  gauche 
l'aire  considérée. 

Les  intégrales    /  dio    qui  figurent  dans  la    iormule  {2'])    sont 

étendues  aux  différentes  courbes  qui  forment  Je  contour.  Soit  (C) 
l'une  de  ces  courbes:  si  elle  n'a  aucun  point  saillant,  l'inlégrale 
correspondante  sera  évidemment  un  multiple  de  ait,  puisque, 
après  un  tonr  complet,  les  lignes  trîgonométriques  de  w  repren- 
nent la  même  valeur;  si,  au  contraire,  la  courbe  est  brisée,  on  aura 


f^' 


h  étant  entier  et  SO  désignant  la  somme  des  angles  6  dont  la  tan- 
gente tourne  brusquement  à  chaque  point  saillant. 

6-i7.  Les  propriétés  que  nous  venons  de  faire  connaître  suc- 
cessivement se  ramènent  en  dernière  analyse  au  beau  théorème  de 
Gauss  sur  la  courbure  du  triangle  géodésique.  II  est  naturel  de  se 
demander  si  ce  théorème  constitue  une  propriété  caractéristique 
des  lignes  géodésiques.  La  réponse  à  cette  question  n'offre  aucune 
difficulté. 

Reprenons  la  formule  (9)  qui  donne  le  rayon  do  courbure 
géodésique  et  qui  conduit  à  l'équation 

où  les  intégrales  simples  et  double  ont  la  signification  plusieurs 
fois  rappelée.  Le  théorème  de  Gauss  et  ia  formule  plus  générale 
de  M.  O.  Bonnet  reposent  sur  l'équatiou 

(»a)  /''"=// mî" 

que  l'on  déduit  de  la  précédente  en  supposant  que  le  contour  est 
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exclasivemenl  formé  de  lignes  géodésiques.  La  qoestion  que  nous 
avons  maiatenant  à  nous  proposer  est  donc  la  suivante  :  }ist-il 
nécessaire , pour  que  l'équation  (^ig)ait  lieu,  que  le  contour  soit 
formé  de  lignes  géodésiques?  Or,  si  nous  comparons  cette  équa- 
tion (29)  qui  doit  avoir  lieu  à  la  relation  (28),  qui  est  absolument 
générale,  nous  reconnaissons   qu'elle  équivaut  à  la  suivante 


rds  _ 

J  pI'  ~  "' 


où  l'intégrale  est  étendue  à  tout  le  contouf.  Cette  condition  est 
évidemment  vérifiée  si  —  est  nul  en  chaque  point  du  contour, 
c'est-à-dire  si  le  contour  est  formé  de  lignes  géodésiques;  mais 
elle  aura  lieu  encore  dans  le  cas  bien  plus  général  où  toutes  les 
courbes  qui  composent  le  contour  satisferaient  à  l'équation  du 
second  ordre 

(3.)  g=^^(„,.), 

tp  étant  une  fonction  arbitraire  assujettie  à  l'unique  condition 
d'avoir  une  valeur  bien  déterminée  en  chaque  point  de  la  surface. 
Nous  sommes  donc  conduits  â  la  conclusion  suivante. 

Le  théorème  de  Gauss  ne  constitue  nullement  une  propriété 
caraclérislique  des  lignes  géodésiques;  il  est  encore  vrai  pour 
toutes  les  courbes  qui  satisfont  à  l'équation  (3i),  c'est-à-dire  pour 
lesquelles  l'angle  de  contingence  géodésique  est  la  différentielle 
exacte  d'une  fonction  de  point. 

C'est  ainsi  que,  si  l'on  considère  dans  le  plan  les  courbes  qui 
satisfont  à  l'équation  difTcrontielle 

X  etjrdésignantics  coordonnées  cartésiennes,  la  somme  des  angles 
d'un  triangle  curviligne  quelconque  formé  avec  trois  de  ces  courbes 
sera  égale  à  deux  droits. 

Plus  généralement,  sil'on  considérait  une  intégrale  double  quel- 
conque 


im 


dU       dN  \ 
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et  les  courbes  salisfaiaaot  à  l'équation  clifférenlleile 

l'inLégraledouble,  étendue  à  tout  polygone  formé  de  ces  courbes, 
s'exprimerait  en  fonction  de  la  somme  des  accroissements  que 
prend  la  fonction  ca  quand  on  passe  d'iin  côté  du  polygone  au  sui- 
vant. Ces  remarques  n'ont  peut-être  pas  d'importance  pratique; 
mais  elles  font  mieux  comprendre  les  méthodes  précédentes  ('). 


(')   Dahboux,  Suv   une  série  de   lignes  analogues  aux:  lignes  géodésiques 
{Annales  de  l'École  Normale,  t.  VII,  i"  série;  iS',o). 
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CHAPITRE  VU. 

LES    CERCLES    OÉODÉSIQUES , 

N        II      ppl  d      I  G  I  d      hé    ém    d 

pj  —  Ep  Ijqd  d  b  dqd 

b    déf        d    1    m      è      I    pi       gé  é    I    p  éq  q     I       q 

dé  Ig  Édd  b(F)i  dfes 

ppéq  h  dl  p  1  bgédé7  f 

déàl  d  dédp  —  Eq  1  Id 

y  Ijl  Idm—  Op  mmdl  d 

Iggéq  mldm  d  big 

d  q  léplldpm  d       —  p 

[pédmm  dm  mig  lldl  gd 

q— D  Igédq  àdd  bdl  b 

dé   q  ta        —  D       m  d  les  gé  d 

1  f  ppl      b!  d  f         dé!  —  P    p    é  é        I 

à  I  b        gé  dé   q       1        1        y      m  h    m       —  Sy    ém  tl    g 

p         d    d         f  m  II      d  I      gé  dé    I         -  C      d  f 


(H8-   CoDsidérons  un  faisceau  de  courbes  (a)   représenté  pai- 
l'équation 

,(.,,)  =  cou... 

et  une  courbe  fermée  (A)  {Jig-  65).  Calculons,  en  chaque  point 
de  (A),  l'angle  B  de  la  courbe  (A)  et  de  la  courbe  (f  )  qui  passe 
en  ce  point,  supposées  l'une  et  l'autre  parcourues  dans  le  sens 
indiqué  par  les  flèches.  Si  l'élément  linéaire  est  donné  sous  la  forme 
de  Gauss,  on  aura 


les  svmboies  d  et  o  se  rapportant  respeclivement  à  la  courbe  (A) 
et  à  la  courbe  (fp).  On  aura  donc 
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,  par  conséquent, 


H/^ 


II  /i-j 


H  désignant  le  radical  ^EG  —  F^  et  i'^  étant  le  paramètre  diffé- 
renliel  déjà  rencontré  dans  .la  théorie  des  lignes  géodésiqnes.  Le 
radical  aura  son  signe  déterminé  par  la  condition  que  les  \a]ein's 


de  eu,  Si'  correspondent  au  sens  marqué  par  les  Uèches  sur  les 
courbes  {f).  En  portant  les  valeurs  de  Sii,  Se  dans  l'expression  de 
cosfl,  on  trouvera 


Hv/i<p 


ou,  plas  simple. 

(3)  ds  cosO  --  H  --^-  du  -  Il  ^%  d9. 


Par  suite,  l'iiitcgi 


f""- 


otenduc  au  contour  (  A)  sera  égale,  d'aprùs  le  théorème  de  Grt 
à  l'intégrale  double 

étendue  à  toute  l'aire  limitée  par  le  contour. 
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D'autre  part,  d'après  la  démonstration  même  que  nous  avons 
donnée  de  ce  théorème,  la  même  intégrale  curviligne  sera  égale  à 
la  somme  des  intégrales  analogues  relatives  à  cliacun  des  con- 
tours infiniment  petits  dans  lesquels  on  peut  résoudre  le  contour 
(A).  Prenons  pour  un  de  ces  contours  celui  qui  est  formé  (/fi?.  66) 


par  deux  courbes  infiniment  voisines  (-f),  (cp  +  d'-s)  et  par  deux  de 
leurs  trajectoires  orthogonales  infiniment  voisines.  Soit  MM'P'P 
ce  contour,  qui  sera  parcouru  dans  le  sens  indiqué  par  les  lettres. 
On  a  évidemment 


r  f/scosO  =  MM',           f  «'scosO  = 

f  Acose  =  — PP',           f  rfs€osO  = 

et,  pan 
valeur 

sonséqucnl,  l'intégrale  él.endue  à  tout  le  ci 
MM'-.  l'I". 

Si  l'on 

emploie  l'expression  de  la  courbure  géodt 

n"  6iiS, 

on  trouvera 

(4) 

M,W      PP'      «*^-", 

Pg- 

Pg- désignant  le  rayon  de  courbure  de  la  courbe  (œ)  au  point  M, 
rayon  qui  sera  considéré  comme  positif  seulement  s'il  est  porté 
dans  le  sens  MP.  D'ailleurs,  comme  MM'.MP  représente  l'aire  c?t 
comprise  à  l'intérieur  du  contour  MM'P'P,  on  peut  écrire  la  re- 
lation 


i^-'-m 
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qui  lionne  une  nouvelle  expression  de  l'intégrale  curviligne  éLcndue 
au  contour  (A). 

Si  nous  l'ég'alons  à  l'expression  déjà  trouvée,  nous  obtiendrons 
la  relation 

^■:/7[=("t)-H"f)]- 

où  les  deux  intégrales  doubles  sont  étendues  l'une  et  l'autre  à  la 
même  aire.  Comme  cette  aire  est  d'ailleurs  limitée  par  un  contour 
quelconque,  il  faut  nécessairement  que  les  éléments  des  deux  in- 
tégrales soient  égaux.  On  aura  donc,  eu  remplaçant  cJo- par  H  (/«  rfc, 
l'équation 

(6)  ?=-#A<^^\-^/'h^ 


qui  fera  connaître  la  courbure  géodésique  des  courbes  ((f).  Cette 
formule  élégante  est  due  à  M.  0.  Bonnet,  qui  l'a  démontrée  par 
d'autres  considérations  ('). 

La  formule  (5),  qui  résulte  delà  méthode  précédente,  peut  être 
considérée  comme  une  généralisation  du  tliéorème  des  projections. 
Supposons,  en  effet,  que  les  courbes  {<f)  deviennent  des  droites 
parallèles  dans  le  plan.  On  aura,  pour  tous  les  points  de  l'aire, 
P."^^  et,  pars 


x« 


ce  qui  constitue  l'expression  analytique  du  tliéorème  des  projec- 


tions. 


649.  On  peut  faire  reposer  sur  l'équation  (6)  la  théorie  des 
courbes  dont  la  courbure  géodésique  est  une  fonction  quelconque 
donnée  à  l'avance,  F{m,  c),  des  coordonnées  m  et  c  du  point  de 
la  courbe.  Ces  courbes  sont  délînies  par  l'équation  différentielle 


(■)  0.  Bonnet,  Mémoii-e  sur  l'emploi  d'un  nouveau  système  de  var 
dans  l'étude  des  propriétés  des  surfaces  courbes  {Journal  de  Lioueille,  a* 
t.  V,  p.  i64;  i86o). 
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tlu  second  ordre 

(7)  F {u,  v) ds  =  dv>  ^  I-  du -\-  i-ido. 

que  l'on  déduit  immédiatement  de  l'expression  connue  du  rayon 
de  coiirbiire  géodésique.  Elles  comprennent  comme  cas  particidjer 
les  courbes  dont  la  courbure  géodésique  est  constante,  et  elies 
donnent  la  solution  d'un  intéressant  problème  de  Calcul  des 
variations.  Il  nous  suffira,  pour  le  montrer,  de  suivre  la  méthode 
que  nous  avons  déjà  employée  (Livre  V,  Chap.  IV)  dans  l'étude 
des  lignes  géodésiques.  Pour  abréger,  nous  désignerons  sous  le 
nom  de  courbes  (F)  toutes  celles  que  nous  venons  de  définir  et 
qui  satisfont  à  l'équation  précédente  ou,  si  l'on  veut,  à  la  suivante 

(8)  ^  =¥{u,9). 
9e 

Soit 

o(«,  v)  =  consi. 

l'équation  d'une  famille  quelconque  de  courbes  (F),  En  adoptant 
l'expression  (6)  de  la  courbure  géodésique,  nous  voyons  que  o 
devra  satisfaire  identiquement  à  l'équation  ans  dérivées  partielles 
suivante 


O)  iiF(„,.)^-,-    ri 


à-7^ 


Or  on  peut  toujours,  et  d'une  infinité   de  manières,  mettre  le 
produit  HF  sous  la  forme  (  '  ) 

(,0}  HF(«,P) 


dN  _  dJU 


Si  l'on  substitue  cette  expression  dans  l'équation  (9)  et  si  l'on 
désigne,  pour  abréger,  par  p'  et  g'  ies  dérivées  de  a,  on  mettra 
l'équation  à  intégrer  sous  la  forme 


(11) 


^»V^-»)-^(Hf^-«)  = 
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En  inLrodiiisaiit  une  fonction  auxiliaire  9  dont  nous  désignerons 
les  dérivées  par/)  et  q,  on  peut  évidemment  i-emplacer  l'cquatiop 
précédente  par  le  sjslèrae  suivant  : 

(,,)  ii*^„_N-,,      n'&=m^,,. 

Or  ces  deus  équations  ne  contiennent  cf  que  dans  le  rapport  ~  - 
On  pourra  donc  éliminer  ce  rapport  et  l'on  sera  ainsi  conduit  à 
l'éqnalion  du  premier  ordre  pour  S 


(i3) 


i!:(N-i-y)^  — ?F(N-i-^)(M  ■;-/■>•) -h  G(M-t 
EG  —  I" 


cpii  se  réduit  à  celle  que  nous  avons  donnée  pour  les  lignes  géo- 
désiques  quand  on  j  fait  M  =  N  =  o. 

Il  suffit  de  se  rappeler  les  résultats  établis  au  Livre  V  (Cliap.  V) 
et  l'on  reconnaîtra  immédiatement  que  l'équation  précédente  ex- 
prime la  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  la  diflférenee 

lis'-  —  (dd  +  M  du  -H  j\  di')'-, 

considérée  comme  une  fonction  homogène  de  du  et  de  dç,  soit  un 
carré  parfait 

(a  du  +  |J  dvf  ; 

il  résulte  d'ailleurs  des  formules  (la)  que    ce  carré    aura  pour 
expression 

Nous  sommes  donc  conduits  à  la  proposition  suivante  : 

Pour  obtenu-  toutes  les  familles  de  courbes  (F),  il  suffira  de 
déterminer  une  solution  quelconque  de  l'équation  aux  dérivées 
partielles  (i3).  Celte  solution  9  étant  trouvée,  le  carré  de  l'élé- 
ment linéaire  pourra  se  mettre  sous  la/orme 
(].l)  ds'-  =  (rfO  -1-  M  du,  +  N  dvy--i-{^  d  i,  -i-  °^  dvf, 

et  l'équaiioa  différentielle 

a  du  -i-  3  (il'  =  (I 
di'Jinint  l'une,  des  funiilles  cherchées. 
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En  d'autres  termes,  le  problème  proposé  est  équivalent  au  sui- 
vant : 

Mettre  l'élément  linéaire  de  la  sur/ace  sous  la  forme 

Les  courbes  9 i=:consL.  seront  celles  qu'il  s'agissait  de  déterminer. 

650.  Cette  proposition  est  évidemment  analogue  à  celle  que 
nous  avons  donnée  au  n"  531,  relativement  aux  lignes  géodé- 
siques.  Elle  donne  lieu  aussi  à  un  grand  nombre  de  conséquences, 
toutes  semblables  à  celles  que  nous  avons  développées  plus  haut 
(Livre  V,  Chap,  V).  Nous  allons  les  indiquer  rapidement,  sans 
apporter  à  cette  étude  autant  de  soin  et  de  rigueur  que  dans  le  cas 
plus  important  des  lignes  géodésiques. 

On  peut  démontrer  d'abord,  par  l'application  pure  et  simple  do 
la  métliode  exposée  au  n°  532,  que,  si  l'on  a  obtenu  une  solution  !i 
del'équàlioD  (i3)  contenant  une  conslanle  arbitraire  (/,  on  pourra 
prendre,  dans  la  formule  (i5), 

Ou 
et,  par  conséquent,  l'équation  générale  des  courbes  (F)  sera 

(.ti)  J^  -  "  ■ 

Nous  reviendrons  plus  loin  {n''651)  sur  ce  sujet;  et  nous  allons 
maintenant  montrer  comment  on  généralise  les  propriétés  de  mi- 
nimum relatives  aux  lignes  géodésiques. 

Soit  (F')  l'une  des  courbes  (F)  et  soient  A  e(  B  deux  de  ses 
points,  suffisamment  voisins.  Si  l'on  considère  toutes  les 
courbes  (K)  joignant  ces  deux  points,  pour  lesquelles  l'inté- 
grale 

C  {Mdu-h:^dv) 

a  même  valeur  que  pour  la  courbe  (F'),  celle  de  ces  courbes 
dont  l'arc  compris  entre  A.  et  13  sei-a  le  plus  petit  possible  sera 
précisément  la  courbe  (F'), 
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Imaginons,  en  eflet,  que  l'on  considère  la  famille  formée  par 
toutes  les  courbes  (F)  qui  passent  en  A  et  la  fonction  correspon- 
dante 6  dont  les  dérivées  sont  liées  à  celles  de  q  par  les  équa- 
tions (12).  On  pourra  mettre  l'élément  linéaire  de  la  surface  sous 
Ict  forme 

(ry)  ds^^-{dD   ]-M  du -hTi  dv^  +  r,^  do^. 

Par  des  raisonnements  analogues  à  ceux  du  n"  518,  on  mon- 
trera que  l'on  peut  constituer  autour  de  A  une  région  telle  que, 
par  le  point  A  et  par  un  point  B  de  cette  région,  il  passe  une 
seule  courbe  (F)  située  tout  entière  dans  la  région.  On  obtiendra 
cette  région,  par  exemple,  en  portant  sur  toutes  les  courbes  (F) 
une  longueur  égale  ou  inférieure  à  une  limite  /.  Ce  point  étant 
admis,  on  peut  répéter  rapidement  la  démonstration  du  n''521. 

Pour  une  courbe  quelconque  (K,)  joignant  A  à  un  point  B  de  la 
région,  l'arc  s  est  donné  par  la  formule 

i  =  f  ^(d&  -hUdu-^N  dvf  -¥■  i°-  d{^. 

On  a  donc,  si  la  courbe  (K)  est  distincte  de  (F'), 

i>  f  (rfa  +  M^u-i-N-'/i-) 

(18)  -v  >  Ou  —  «,i  —  /     (Al  dii,  --  N  de); 

et,  si  la  courbe  (K)  se  confond  avec  (F'), 

Mais,  par  hypothèse,  nous  ne  considérons  que  les  courbes  (K) 
pour  lesquelles  l'intégrale 

{■10)  f    {yi  dtt-h^i  di') 

a  la  même  valeur  que  pour  la  courbe  (F'),    [.a  comparaison  de 


y  Google 


l'inégalité  (i8)  eL  de  l'éqiiaùon  (19)  nous  donne  donc 


et  ]a  proposition  que  nous  avions  en  vue  est  ainsi  démontrée. 

On  peut  déduire  des  formules  précédentes  une  autre  consé- 
quence. N'assujettissons  plus  l'intégrale  (20)  à  avoir  une  vaWir 
déterminée,  mais  considérons,  parmi  les  courbes  (K.)  réunissant 
les  points  A  et  B,  celles  qui  ont  la  même  longueur  que  (F').  On 
aura  alors 

et  la  comparaison  des  formules  (18)  et  (19)  montre  alors  que  Vin- 
tégraU 


X 


(Udu^:^dv) 


sera  plus  grande  pou/'  la  courbe  (F')  que  pour  toute  aulrr; 
tiourbe  de  même  longueur  réunissant  les  points  A  et  B. 

On  peut  donner  une  forme  différente  à  ces  résultais.  Menons 
par  les  points  A  et  B  une  courbe  fixe  quelconque  ADB  {_fig-  67). 


L'intégrale  (ao),  relative  à  toute  autre  courbe  AHB  unissant  les 
mêmes  pointSj  ne  diffère  que  par  une  constante  de  celle  qui  est 
relative  au  contour  entier  AHBDA.  Or  l'intégrale  curviligne  rela- 
tive à  ce  contour  fermé  peut  être  remplacée  par  l'intégrale  double 


-//(S-f)-*. 


étendue  à  toute  l'aire  que  limite  le  contour.  On  penl  donc  trans- 
former comme  il  suit  les  propositions  précédentes  : 

Soient  A  et  B  deux  points  suffisamment  voisins,  pris  sur  une 
courbe  (F),  et  ADB  une  courbe  fixe,  mais  quelconque,  unissant 
les  deux  points.  La  courbe  (F)  est  la  plus  courte  parmi  toutes 


y  Google 


LES   CEItCLES   GÉODÉËIQUBS.  l49 

celles  qui  unissent  les  mêmes  points  et  donnent  à  l'intégrale  Q 
la  valeur  qu'elle  prend  dans  le  cas  de  la  courbe  (F),  On  peut 
dire  aussi  que,  parmi  toutes  les  courbes  de  même  longueur 
unissant  les  deux  points,  la  courbe  (F)  est  celle  pour  laquelle 
l'intégrale  Ù  est  maximum. 

631 .  Nous  sommes  maintcnajit,  en  mesure  de  résoudre  les  deus 
questions  suivantes  : 

Étant  donnée  une  courbe  quelconque  ADB,  trouver,  parmi 
les  courbes  AHB  joignant  ses  extrémités  et  pour  lesquelles  une 
certaine  intégrale  double 

(,„  .  =//(f  -  f  )  „...,,  =Jln  F(„, .,  .„  *. 

ADBHA.,  a  une  valeur  donnée,  celle  qui  est  la 


étendue  à  l' 

plus  cou 

',rte, 

ou  eiico) 

i-e 

Trouver  parmi  toutes  les  courbes  de  même  longueur  unissant 
les  points  A  et  B  celle  pour  laquelle  l'intégrale  double  précé- 
dente est  maximum. 

On  cherchera  toutes  les  courbes  dont  le  rajon  d('  courbure 
géodésique  est  déterminé  par  la  formnie 


où  k  désigne  une  constante  arbitraire.  On  construira  celles  de  ces 
courbes  qui  passent  par  les  points  A  et  B;  et  l'on  déterminera  la 
constante  k  par  la  condition  que  l'intégrale  double  Q  dans  la  pre- 
mière question,  ou  la  longueur  de  l'arc  dans  la  seconde,  ait  la 
valeur  donnée  apriori.  Les  courbes  obtenues  donneront  la  solu- 
tion cherchée.  Cela  résulte  presque  immédiatement  des  proposi- 
tions établies.  La  règle  précédente  est  d'ailleurs  celle  à  laquelle 
conduit  l'application  régulière  des  méthodes  du  Calcul  des  varia- 
tions. Le  lecteur  rétablira  aisément  le  calcul  que  nous  omettons 
ici.  Nous  allons  indiquer  setdement  comment  on  pourra  déterminer 
les  courbes  et  exprimer  les  conditions  indiquées. 
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On  ijcrira  d'abord  récjualion  aux  dérivées  parLÎelles 
(23)    G{jj  +  A-,M)3— 2F(/i-i-)î-M)(î-4-A-N)-^E(?  +  -tN}'=--EG"F=, 

q\ie  l'on  obtient  en  remplaçant  M,  N  par  /iM,  /rN  dans  rét|iia- 
tion  (i3). 

Supposons  que  l'on  en  connaisse  une  solntion  6  contenant  la 
constante  arbitraire  a.  On  pourra  mettre  l'élément  linéaire  de  la 
surface  soiis  la  forme 
(a4)  ds^  =  [dO  -h  k{M  du-h  SS  dç)\^-\-  n'-  dltl. 

Suivant  la  méthode  du  n"  332,  diEFérenlions  en  faisant  varier 
seulement  les  constantes  a  et/c.  Nous  aurons 

l  dl)  -h  /.(M  du  +  N  -^i')]!^!/^  U -\- (d^  +  M  du  ^  N  df)  u\ 

+  =*[(^-^...-.,.£)s«-.(S,-,-.,4'!)«]^o. 

La  différentielle  d^, ,.  considérée  comme  fonction  de  du  et  de  dv, 
doit  diviser  la  première  ligne.  Comme  elle  ne  peut  diviser  le  pre- 
mier facteur,  elle  doit  nécessairement  diviser  le  second,  et  cela, 
quels  que  soient  S«,  5^.  En  répétant  le  raisonnement  du  numéro 
cité,  on  pourra  prendre 

et  il  restera  l'équation  nouvelle 

(a5)  rf~  -^?.ldii-^Nd<'  =  Id^, 

OÙ  ï.  désigne  un  facteur  de  proportionnalité.  On  en  déduit  la  con- 
séquence suivante. 

Si  l'on  se  déplace  sur  une  des  courbes  intégrales  (S,  =^  const.) 
entre  doux  points  A  et  B,  y  demeurera  conslanlc.  On  aura  donc 

dj   -T-Mda-i-Kd^'  =  o 
Cl,  par  suite, 

L'intégrale  simple  qui  figure  dans  ic  premier  membre  est  égale 
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à  Ù  —  /,  l  (!lanl  une  constanLe  connue.  On  a  donc 

Ou  aura  de  même,  s  désignant  î'arc  A.B, 

.ï  =   r   [dH  +  /.{'M  du  +  N  d^'}]  =  f   (-^ffl  -  /■  'l  ^) 
OM  encore 

Ces  expressions  de  s  et  de  û  permettront  d'écrire  simplement 
les  équations  de  condition  qui  se  présentent  dans  les  deux  pro- 
blèmes proposés  plus  liant, 

6S2.  L'application  la  plus  intéressante  des  propositions  géné- 
rales précédentes  se  rapporte  au  cas  où  l'intégrale  double  Q  est 
celle  qui  donne  l'aire  d'une  portion  de  la  surface.  On  doit  alors 
déterminer  M  et  N  par  l'équation 

et  la  formule  (22)  nous  donne 
(29)  ^=/.'. 

Les  courbes  correspondantes  ont  leur  courbure  géodésique 
constante.  Nous  les  nommerons,  pour  abréger,  des  cercles  géode- 
signes  ('),  Des  résultats  qui  précèdent  nous  déduisons  les  corol- 
laires suivants  : 

Par/ni  toutes  les  courbes  de  même  lon!>ueui'  lenissaiu  deux 


(  '  )  Quelques  auteurs,  au  conlraiie,  appellent  cercles  géodÉsiqiies  les  courbes 
que  l'on  obtient  en  portant  des  longueurs  constantes  sur  toutes  les  géodésîques 
passant  par  un  point.  Comme  le  cercle,  ces  courbes  sont  toujours  fermées  et  elles 
coupent  a  angle  droit  tous  leurs  rayons  géodésiques;  mais  elles  n'ont  pas,  en 
général,  leur  courbure  géodésique  conslante.  Les  lignes  à  courbuve  géodésique 
constante,  auïquelles  nous  réservons  ici  le  nom  de  cercles  géodésiques,  ne  sont 
fermées  que  sur  les  surfaces  à  coarbure  constante.  Le  lecteur  l'établira  en  cher- 
chant l'équation  approchée  d'on  cercle  géodésique  de  courbure  infiniment  petite. 
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points  A  et  B,  celle  qui,  jointe  à  une  courbe  fixe  AX)B  {fig-  67), 
limite  lapins  grande  étendue  de  la  surface  est  un  cercle  géo- 
désique. 

Parmi  toutes  les  courbes  unissant  les  mêmes  points  et  limi- 
tant une  étendue  donnée  de  la  surface,  la  plus  courte  est  un 
cercle  géodésique. 

653.  Pour  donner  au  moins  nue  application  de  la  théorie  géné- 
rale qui  précède,  nous  allons  montrer  que  l'on  peut  déterminer  les 
cercles  géodésiques  de  toutes  les  surfaces  qui  sont  applicables  sur 
les  surfaces  de  révolution  ('). 

On  a  iilors,  pour  l'élément  linéaire,  l'expression 

e.l'é,„.lio„{,o)de,ie„L 
On  peut  donc  prendre 
L'équation  à  intégrer  (a3)  prend  la  forme 


„,_,_ 

[?  +  /.-Ki<)l>  . 

VH") 

Posons 

îo{  encore, 

eom 

me  au  n"  379, 

v{ciidra 

«  =  <,.H-F(„ll 

ce  qui  donnera 


(  '  )  Voir,  à  ce  sujet,  les  deuï  articles  suivants  : 

MiNDiNG,  Zur  Théorie  der  Cwven  kUrsesteit  Umrings,  bei  gegebenein  Flà- 
c/ieiiiiihalt,  au/  kruntmeii  Flàcken  {Journal  de  Crelle,  t.  LXXXVI,  p.  3711; 
1878). 

Dahboux,  Sur  les  cercles  géodésiques  [Comptes  rendus,  t.  XCVI,  p.  54;  i883). 
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Si  Ton  différentie  par  rapport  à  a,  on  aura  l' équation  gênera' 
des  cercles  géodésicjnes 

g  +  ^-K")       

Dans  le  cas  des  surfaces  à  courbure  constante  et  égale  à  l'imiti^, 
on  peut  prendre 

ctl'on  trouve,  en  effectuant  la  quadrature, 


(3,,  .-[ ,     "^'^^'"^ 


C'est  l'équation  que  l'on  obtient  immédiatement  si  l'on  sup[jo,sc 
que  la  surface  soit  une  splière  de  rayon  t  . 

654.  Nous  termiaerons  ce  Chapitre  en  indiquant  quelques  pro- 
positions très  simples  relatives  aux  cercles  géodésiques  et  aux 
systèmes  isothermes. 

Considérons  d'une  manière  générale  une  surface  rapportée  à  un 
système  de  coordonnées  orthogonales,  et  soit 

la  formule  qui  donne  l'élémenl  linéaire.  Si  l'on  désigne  respec- 
tivement par  p„  et  p„  les  rayons  de  courbure  géodésîqne  des  arcs 
Kdu  et  Qidv,  on  aura 

'  p„        AC  an  p„  AC   di' 

Supposons  d'abord  que  le  système  soit  isotherme.  On  pourcw 
A  =  C  =  )., 

d'où  l'on  déduit 

(35)  -W+ApJi/.o. 

du  àv 

En  divisant  par  Â  et  posant 

ds,^  =-  À  du ,         </(„  =  ),  (/(; , 
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1  peuL  donner  à  cette  équation  la  forme  suivante 


qui  esL  enlièremenl  géométrique  et  qui  exprime  que  les  dérivées 
des  courbures  géodésiques  des  deux  courbes  coordonnées  sui- 
vant la  tangente  sont  égales  au  signe  près. 

Cette  propriété,  il  est  aisé  de  le  reconnaître,  caractérise  les 
systèmes  orthogonaux  et  isothermes;  car,  si  l'on  remplace  dans 
l' équation  précédente  rfs«  par  A  du,  ds^  par  G(^c,  p,;  et  p„  par 
leurs  expressions  (33),  II  vient 


d'où  l'on  déduit 


^^°Sr, 


équation  caractéristique  des  systèmes  isothermes. 

L'équation  (36),  rapprochée  de  la  remarque  précédente,  donne 
naissance  aux  deux  conséquences  suivantes  : 

1°  Si  une  famille  de  courbes  isothermes  est  composée  de 
cercles  géodésiques,  il  en  est  de  même  de  la  famille  isotherme 
formée  par  les  trajectoires  orthogonales. 

Supposons,  en  effet,  que  cette  famille  soit  formée  par  les 
courbes  de  paramètre  v.  Alors  p,[  sera  une  fonction  de  c  ;  on  aura 


et  la  formule  (3o; 


<vy 


Donc  p„  sera  une  fonction  de  u,  ce  qiii  démontre  la  proposition. 

a°  Si  des  cercles  géodésiques  forment  deux  familles  de 
courbes  se  coupant  à  angle  droit,  ces  deux  familles  sont  iso- 
thermes. 
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Eli  effet,  l'équalion  (36)  esl  ators  vérifiée,  et  nous  venons  di: 
({émonlrer  qu'elle  caractérise  les  systèmes  isothermes. 

Il  nous  reste  à  indiquer  quelle  est  la  forme  de  rélément  linéaire 
pour  de  tels  systèmes.  Posons 

Les  équations  (33)  nous  donneront 

d'où,  en  Intégrant,  on  dédiLll 

(37)  ^-UTT- 

Ainsi  l'élément  linéaire  est  exprimé  par  la  relation 


(38) 


-(U  +  V)^- 


dont  la  forme  seule  suffit  à  établir  qu'il  n'existe  pas,  en  général, 
sur  une  surface  donnée  apriori,  deux  familles  orthogonales  com- 
posées de  cercles  géodésiques. 

6S5,  Nous  avons  déjà  déterminé  (n"  638)  les  surfaces  dont 
l.outes  les  lignes  de  courbure  sont  des  cercles  géodésiques.  Nous 
signalerons  ici  encore  une  question  non  résolue,  analogue  ?i 
celle  que  nous  avons  proposée  relativement  à  l'élément  linéaire 
de  M.  Liouville  :  Rechercher  toutes  les  surfaces  dont  l'élément 
linéaire  peut  être  ramené  de  diverses  manières  à  la  forme  (38), 
c'est-à-dire  qui  admettent  plusieurs  couples  de  familles  ortho- 
gonales composées  de  cercles  géodésiques. 

Au  nombre  de  ces  surfaces  on  doit  trouver  évidemment  toutes 
celles  dont  la  courbure  totale  est  constante.  Nous  nous  contente- 
rons de  rappeler  ici  une  proposition  qui  a  été  démontrée  par 
MM.  O.  Bonnet  et  Catalan  : 

Étant  données  deux  droites!)  et  à,, polaires  l'une  de  l'autn' 
par  rapport  à  la  sphère,  tous  les  cercles  dont  les  plans  passent 
par  A  coii.pent  à  angle  droit  les  cercles  dont  les  plans  passent 
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par  D.  Les  deux  familles  de  cercles  orthogonaux  ainsi  déter- 
minées sont  les  plus  générales  que  l'on  puisse  tracer  sur  la 
sphère. 

On  démonLrc  îmmédiatemenL  celle  proposUion  au  moyen  du 
lemme  suivant  : 

Quand  deux  cercles  d'une  sphère  sont  orthogonaux ,  le  plan 
de  chacun  d'eux  contient  le  pâle  du  plan  de  l' autre  par  rap- 
port à  la  sphère. 

Ces  sj'Stèmes  orthogonaux  composés  de  cercles  ont  déjà  étr 
employés  aux  n°^  206  et  207.  On  pourrait  les  retrouver  ici  en  ex- 
primant que  l'élément  linéaire  (38)  convient  à  une  surface  dont  la 
courbure  est  constante.  On  est  ainsi  conduit  à  une  équation  qui 
contient,  en  même  temps  que  les  fonctions  U  et  V,  leurs  dérivées 
des  deux  premiers  ordres  et  qui  permettra  de  déterminer  les  ex- 
pressions les  plus  générales  de  ces  fonctions  U  et  V. 
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LES    TlilAlNGLES    GÉODÉSIQUliS    ET    ],K    THÉOIŒM 1'.    1)1".    i;Ai;SS, 

Ou  sjslèmc  de  coordonnées  polaires  dans  une  surface  quelconque.  —  Développe- 
ment suivant  les  puissances  de  u  de  la  courlinre  totale  el  de  la  quantité  X  (jui 
figure  dans  l'expression 

ds'  =  du.'  +  y.'  dv' 

11  !  -D  glqJd  q[q_ 

é        d      1  PI    bl  -  C  1     1  d      r  ml 

S  d      j  f  ,  _       é  1     G  - 

p  d  f       d  1     —  Appl  d  lu     p       1 

I    dé      m  1     I     h  (■    to  rel         à  b  1       q 

I  f         —  E  P  d    1  pp  q  ei  J 

é  J—  Id         q  pépMCb         tfl  hl 

I  f         p        1    q      1       I  I  lém         d  gl    g    <1 

)  1  dép    d  d  d       Ë     des 

—  dNWgte  Mgld-L  f 

b  ta  1  [      p         I    q     11        I  y         pi       d  I 

I  é    m  1         nib      d  1  g  1  —  L 

f  ppl      bl  d  r        d     é     1  1  I     p       1    q     I 

I  ^  I  1  1  él  -  Dé  ! 

ce  dernier  résultat  par  la  considération   des  triangles  géodésiques   inlinimen( 


656.  Considérons  toutes  les  géodésiques  passant  par  un  point 
C  d'une  surface  donoée  [Jig-  68).  Nous  avons  vu  [II,  p.  407]  q"t^i 
dans  une  région  suffisamment  petite  s'étendant  autour  du  poiniC, 
chaque  poini  A  de  la  surface  est  bieo  déterminé  par  sa  distanci^ 
géodésiqiie  «  =  AC  au  point  C  et  par  l'angle  <'  que  fait  eo  C  la 
géodésique  CA  avec  une  courbe  fise  quelconque  CH,  choisie  pour 
marquer  l'origine  des  angles. 

On  sait  qu'avec  ce  système  de  coordonnées  l'élément  linéaire 
cal  délini  par  la  formule 


ue  totale  de  la  surface  a  poLir  expression 
I     _       I  à^A 
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Si  Ton  porte  des  longueurs  égales  sur  toutes  les  géodésiques 
passant  en  C,  on  obtient  iine  courbe  fermée  entourant  le  point  C. 
Ij'éléraent  de  l'arc  de  celte  courbe  a  pour  valeur 


On  Yoit  donc  que  )>  doit  devenir  nul  avec  ii,  et,  de  plus,  en 
assimilant  la  surface  à  un  plan  dans  la  région  voisine  du  point  G, 
mît  que  le  rapport  de  ).  à  u  doit  tendre   vers  l'imilé 


lorsque  u  diminue  indéfiniment.  Mais,  pour  établir  ce  point  en 
toute  rigueur  et  surtout  pour  obtenir  des  résultais  plus  complets 
sur  la  forme  de  X,  nous  devons  donner  quelques  développements 
qui  sont  d'ailleurs  nécessaires  pour  la  suite. 
Soit 

(  3  )  ds^—E  dp^  -!-  ■>.  F  dpdq-^G  dq"^ 

l'expression  de  l'élément  linéaire  rapporté  jl  un  système  de  coor- 
données quelconques />  et  q.  3i/>(,  qi  désignent  les  coordonnées 
du  point  C,  nous  admettrons  que  E,  F,  G  sont  développables 
suivant  les  puissances  de  p  —  /?,,  q  —  qy.  Ces  conditions  sont 
évidemment  remplies,  avec  une  infinité  de  systèmes  de  coordon- 
nées, pour  toute  région  de  la  surface  ne  présentant  pas  de  singu- 
larité. Pour  plus  de  simplicité,  substituons  aux  coordonnées  />,  q 
les  difi"érences  p  — p^ ,  q  —  q\-  De  cette  manière,  les  deux  coor- 
données du  point  G  deviendront  nulles  et  E,  F,  G  deviendront 
développables  en  séries  ordonnées  suivant  les  puissances  de  p 
et  de  q;  ces  séries  seront  convergentes  au  moins  tant  que  les 
modules  de  p  et  de  q  n'atteindront  pas  certaines  limites  déter- 

Ces    hypotbèses    étant    admises,    nous    avons    vu    au    n"    518 
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[II,  p.  4t>8]  que,  si  l'on  trace  une  géodésique  passant  par  le 
point  (^oi  Ço),  les  coordonnées  y?,  q  d'un  point  quelconque  de 
cette  lig-ne  sont  définies  parles  équations 


OÙ  les  eoefficicnts  a.,  a',  a",  . . . ,  P,  P',  ^",  . . .  sont  des  séries, 
ordonnées  suivant  les  puissances  de  po,  q»  et  convergentes  tant 
que  les  modules  de  ces  variables  sont  inférieurs  à  des  quantités 
déterminées.  Quant  aux  quantités^',  q' ,  elles  ont  pour  expressions 

6  désignant  l'arc  de  la  géodésique  compté  à  partir  du  point  ini- 
tial {pa,  qa)  ^^  i'^Êj  ^   (  ffl  )    i'id'Ciu^'ït  les  valeurs  initiales  des 
dérivées  de pelàsq  considérées  comme  fonctions  de  cet  arc. Nous 
avons  remarqué  [II,  p.  4o<î]  que  l'on  a 
(6)  '& p'^-^  ■>.¥<> p'q'^  G" <:j'^=ti°--, 

E",  F",  G*'  étant  les  valeurs  de  E,  F,  ft  pour  le  point  initial 
(Poi  9û)-  D'après  cela,  les  valeurs  de  p,  q  données  par  les  équa- 
tions (4)  doivent  être  regardées  comme  des  séries  ordonnées 
suivant  les  puissances  des  quatre  variables /j,,,  ^fo,/»',  y*,  séries 
qui  sont  convergentes  quand  les  modules  de  ces  variables  sont 
inférieurs  à  certaines  limites  déterminées  (  '  ). 

Ces  résultats    étant   admis,    supposons    d'abord    que   le    point 
(/)„,  qi,)  coïncide  avec  le  point  C;  c'est-à-dire  faisons 


Alors  la  géodésique  deviendra  l'une  de  celles  qui  passent  ai 
point  C,  CB  par  exemple;  l'arc  0  deviendra  la  variable  que  iioii^ 


(')  Cette  proposition  résulte  de  la  tUéoHe  des  équations  aux  dérivées  par- 
tielles. Car  les  valeurs  de  ^  et  de  q  données  par  les  formules  [/|>  peuvent  être 
considérées  comme  des  fonctions  des  trois  yaiiables  p^,  q^,  s  définies  par  la  double 
condition  de  satisfaire  ans  é([nations  {i6)  du  tome  II,  p.  4o8,  et  de  se  réduire  respec- 
tivement à  /),  et  à  g„  pour  s  =  o.  Il  résulte  alors  de  la  théorie  générale  que  les 
séries  (4)  seront  convergentes  pour  des  valeurs  de  p^,  y„  et  de  s,  c'est-à-dire 
de  p'  et  de  q',  dont  les  modales  n'atteindront  pas  certaines  quantités  déterminées. 


y  Google 


avons  appelée  a;  et,  si  l'on  suppose  que  GII  soit  la  courbe 
paramètre  q  passant  en  Cj  l'angle  i"  sera  défini  par  les  l'ormii 
déjà  employées  [I.  p,  i54] 


E 

ap'- 

+  F.,' 

^1„/E,p'' 

+  ' 

iFoJ''î'  + 

-G, 

'</' 

'/i 

;.G, 

-Kn' 

/Eo/Ëo/i'ï -I-  2 Ffp'g'-h  Go ?'2 


on  E(,,  F(|,  Gn  désignent  maintenant  les  valeurs  qnc  prennent  E, 
F,  G  a\i  point  G.  Gomme  on  a  aussi 

Ej/j'î-hsFii/j'ç'-i-  G„//'-—  a'', 
on  déduit  des  formules  (j) 

'.  v'Ei.Go— F^ç'=  /Ë;«  sinf. 

louant  à  /;  et  à  q,  ils  s'esprimeul  eu  fonclion  de  jj'  et  de  q'  par 
les  équations 

que  l'on  obtiendra  en  annulant  dans  les  formules  (4)  les  valeurs 
de  Pb  et  de  q^. 

Au  mojen  des  équations  (8)  et  (9),  on  peut  esprimer  jO  et  q  eu 
fonction  de  a  et  de  c  et  substituer  les  valeurs  obtenues  dans  l'ex- 
pression de  l'élément  linéaire  de  la  surface.  Si  nous  employons 
d'abord  les  formules  (g),  nous  aurons  des  résultats  tels  que  les 

iE  =  Eo  -l-  £(,/>'  -i-  £„  y'  + . . . , 
F  =  Fo+/,/-^/;y'-H..., 
G  =  G„-i-  giip' -t- g'^g' -^ . .  .\ 
puis 

\  dp  =  dp'-i-..., 

^"'  (   dq  =  dq'-^..., 

les  termes  négligés  contenant  tous^'  ou  q'  en  facteur. 
Il  suit  de  là  que  l'on  peut  écrire 

(12)    ds^  =  E^dp'^^'>.Yadp'dq'^Gi,dq"^-v-B.dp"'-^-iKdpdq'\-Ld</^, 
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H,  R,  L  étant  des  séries  qui  ne  contiendront  aucun  terme  indé- 
pendant dcjo'  et  de  q' . 

Si  nous  substituons  maintenant  dans  la  première  partie 
Eo  (/^/ï+  iVfj  dp'  dq' -i-  G(i  drf 
les  valeurs  (8)  de/V  et  de  q\  elle  devient 
du''  -H  «2  dv^. 

Comme  la  différence  ch^  —  du^  doit  contenir  dv-  en  facteur,  on 
aura  nécessairement 

H  dp'^-^  iKdp'dq'^-  L  d'i'^  =yidy^; 

et  l'on  reconnaît  immédialemenl  que  M  sera  nne  série,  ordonnée 
suivant  les  puissances  de  ;/,  dont  Ions  les  termes  seront  au  moins 
du  troisième  degré  par  rapport  à  u,  les  coefficients  étant  des 
ibnctions  entières  de  sine  et  de  cosc.  De  cetle  manière,  l'équa- 
tioiî  (12)  prendra  la  forme 


ds'- 

=  du 

^-4-). 

.^dç' 

.ù  l'on  a 

l^  = 

!('  + 

■'.Nil 

:3+, 

■t,  par  SI 

al  te, 

les  coefficients  étant,  ieî  encore,  des  fonctions  entières  de  slnf  et  de 
cosf.  Nous  allons  obtenir  des  résultats  plus  précis  en  raisonnant 
de  la  manière  suivante. 

657.  La  courbure  totale  de  la  surface,  calculée  avec  les  variables 
primitives  p  ei  q  par  les  formules  que  nous  avons  données,  est 
évidemment  nne  fonction  développable  suivant  les  puissances  de 
p  et  de  q.  Si  l'on  y  remplace  p  et  q  par  leurs  expressions  en  u  et 
r,  il  est  clair  que  l'on  obtiendra  un  résultat  de  la  forme 

OÙ  le  coefficient  de  u"  sera  un  polynôjne  iromogène  et  de  degté  11 
en  sinfj,  cosy. 

Admettons  cette  conclusion,  qu'il  serait  facile  d'établir  aulre- 

iiipnt.  Si,  dans  la  formule  (a),  on  substitue  les  valeurs  précédenles 

D.—  JJf.  II 
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de  1  et  de  RR',  on  obtient  l'identité 

(A-HBw  +  GM=-i-...)("  +  N«s-f-..,)---5N^6P«-i-..., 

d'où  l'on  déduit,  en  égalant  les  coefficients  des  mêmes  puissances 
de  u  dans  les  deux  membres, 


X  =0, 

A  =  Gl', 

R  =  i2Q, 

C  +  ,VP  = 

par  suite 

'  '-^ 

Q-'.- 

lï  =  ^  + 

3n  voit  d. 

onc  que  l'on 

a  défini tiven 

icnt 

) 

X  =  îf  -^  P 

"'-Q«*+R' 

YS^-Su«^-, 

(i5) 

^e  coefficient  de  u*  étant  une  constante,  qui  est  égale  au 
sixième  de  la  courbure  totale  en  C  changée  de  signe,  et,  d'une 
manière  générale ,  le  coefficient  de  u"  étant  un  polynôme  homo- 
gène d'ordre  n —  3  par  rapport  à  sine  et  à  cosc. 

En  particulier,  les  expressions  de  Q  et  de  R  seront 
(   Q  =  «cos.  +  &sm., 


z'  cos^v 


(iG) 

a,  b,  «',  y,  c'  étant  des  constantes  d'ailleurs  quelconques. 

Il  nous  parait  très  intéressant  que  ).  revête  "une  forme  aussi  par- 
ticulière, quelle  que  soit  k  surface  considérée.  Il  semble,  en  effet, 
que  l'on  pourrait  choisir  \  arbitrairement  parmi  les  fonctions  qui 
sont  assujetties  à  l'unique  condition  de  s'annuler  avec  u.  Mais  il 
faut  conclure  de  notre  analyse  que,  si  l'expression  de  X  ne  rentre 
pas  dans  la  forme  que  nous  avons  donnée,  la  surface  présentera 
une  singularité  au  point  C. 

Avec  l'expression  précédente  de  1,  la  courbure  totale  sera  dé- 
terminée par  l'équation 

'^''^     ^=-(iP-iîQ«  +  (6P^-2oR),i=  +  (.8PQ-3(,S)i,:^^..., 

que  l'on  obtient  en  appliquant  la  formule  (2). 

6S8.  Nous  allons  maintenant  étudier  une  autre  question  el 
montrer  que  la  plus  courte  dislance  géodésique  de  deux  points 
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A  et  B  pris  dans  la  régioo  qui  environne  le  point  C  {fig.  68)  a  son 
carré  développable  en  série  suivant  les  puissances  entières  et 
positives  des  coordonnées  p,  q  et  po,  q^  des  deux  points,  pourvu 
que  ces  deux  points  soient  suffisamment  rapprochés  de  C. 

Supposons  que  p^-,  qt,  soient  les  coordonnées  de  A.  Nous  avons 
vu  qu'une  géodésîqne  passant  par  ce  point  est  déBnie  par  les  deux 
équalions(4).  Comme  on  a,  pour  des  valeurs  nulles  de  p'  et  de  q' , 


on  peiit  résoudre  ces  équations  (4)  pat'  rapport  à  />'  et  à  q'  et  ob- 
tenir ainsi  pour  ces  variables  des  expressions 

(i8)  p',  cj'=V{p,t,  q^,  p  —po,  q  —  q«), 

OÙ  le  symbole  P  désigne  des  séries  ordonnées  suivant  les  puissances 
des  qxiatre  variables /Jq,  q»j  p  — j^oi?  —  9  a',  et  il  résulte  d'ailleurs 
des  propositions  générales  de  la  tbéorie  des  fondions  que  ces 
séries  seront  convergentes  tant  que  les  modules  de  ces  variables 
n'atteindront  pas  certaines  limites,  déterminées  pour  chacune 
d'elles.  Par  exemple,  si  2  ^  désigne  la  plus  petite  de  ces  limites,  les 
séries  seront  convergentes  pour  toutes  les  valeurs  des  variables 
dont  le  module  sera  inférieur  à  2/.  Nous  allons  montrer  que  ces 
séries  peuvent  être  ordonnées  suivant  les  puissances  entières  de 
Pj  <1i  Pli  9<i  ^^  rester  convergentes  tant  que  les  modules  de  ces 
nouvelles  variables  sont  inférieurs  à  l. 

En  effet,  si  les  modules  de  /»,  q,ps„  q»  sont  inférieurs  à  l,  ceux 
des  variables  anciennes  pa,  lot  P  —~  Puj  q  —  ?o  sont  certainement 
inférieiirs  à  a  /  et,  par  suite,  les  séries  (18)  sont  absolument  con- 
vergentes. On  pourra  donc  groirper  comme  on  voudra  les  termes 
de  ces  séries  sans  altérer  ni  la  convergence,  ni  la  somme  totale  de 
chacune  d'elles.  D'après  cela,  réunissons  en  un  seul  groupe,  dans 
chaque  série  (18),  tous  les  termes  qui  sont  du  même  degré  par 
rapporta  po^qoj  P  —Pe^q  —  Çaj  puis  développons  parla  formule 
du  binôme  les  puissances  des  différences  p — pQ,  q  —  q^.  Nous 
aurons  ainsi  les  séries  (18)  ordonnées  suivant  les  puissances  de 
Pt  q,  Pu,  (/i  et  d'ailleurs  convergentes,  comme  il  fallait  le  démon- 
trer. 


y  Google 


Si,  maintenant,  on  porte  les  valeurs  de  jd',  ^' dans  la  formule  (6) 

OÙ  E",  F",  G"  sont  developpables  suivant  les  puissances  de  />,,  qn, 
on  reconnaîtra  que  h^  est  développable  en  série  convergente  or- 
donnée suivant  les  puissances  de  p,  q-,  p»,  qt,  quand  les  deux 
points  A  etB  sont  suffisamment  voisins  du  point  G.  Telle  est  la 
proposition  générale  qu'il  s'agissait  d'établir. 

659.  Imaginons  maintenant  qu'aux  variables  p  et  q  on  substitue 
les  coordonnées  polaires  u  et  v.  Le  développement  de  9^  deviendra 
une  série  ordonnée  suivant  les  puissances  de  u,  u^  et  dont  les 
coefficients  seront  des  fonctions  entières  de  sine,  cosc,  sine,), 
cosi^o- 

Les  termes  de  degré  moindre  de  cette  série  s'obtiennent  aisé- 
ment par  l'application   de  la  métbodc  précédente.  On  trouvera 
ainsi 
(i!))  G'-  ,(3-i-„^_auu„cos(y  — i'„)+£i, 

û  contenant  les  termes  du  troisième  ordre  et  des  ordres  supé- 
rieurs. Mais  on  pourrait  établir  ce  résultat  par  un  raisonnement 
a  priori.  En  effet,  lorsque  u  et  u^  deviennent  infiniment  petits, 
l'expression  de  9^  doit  se  réduire  à  ce  qu'elle  est  dans  le  cas  du 
plan,  et  cette  simple  remarque  permet  d'écrire  la  formule  précé- 
dente. Pour  calculerû,  nous  nous  appuierons  uniquement  sur  l'é- 
quation aux  dérivées  partielles 

i-xo) 


à  laquelle  doit  satisfaire  9,  considérée  comme  fonction  des  varia- 
bles u  et  c.  Le  calcul  se  trouve  beaucoup  simplifié  par  les  remarques 
suivantes. 

Si  l'on  fait  Ho^o,  on  a  exactement  9^^  m^,  ïl  =  u.  Tous  les 
ternies  de  la  série  Q  doivent  donc  contenir  «„  en  facteur.  On  dé- 
montrera de  même  qu'ils  doivent  admettre  les  facteurs  u  et 
sin(c  —  fd)  et  la  suite  du  calcul  montre  même  que  Q  doit  être 
divisible  par  u^u\  sin*{i'  —  v^).  Nous  poserons  donc 
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On  voit  qu'il  suffirait  de  connaître  le  premier  terme  de  ^  pour 
obtenir  une  expression  de  9^  exacte  jusqu'au  cinquième  ordre 
exclusivement.  Pour  déterminer  ^,  nous  allons  exprimer  que  6  est 
une  solution  de  l'équation  (20);  mais  auparavant  il  convient  de 
faire  un  changement  de  variables. 

11  est  très  facile  de  donner  la  signification  géométrique  des  nou- 
velles variables  x  et  y.  Faisons  correspondre,  en  effet,  à  chaque 
point  M  de  la  surface  un  point  M'  du  plan  tangent  en  C  par  la  con- 
struction suivante.  Sur  la  tangente  en  C  à  la  géodésique  CM,  por- 
tons une  longueur  CM'  égale  à  l'arc  CM;  x  et  y  seront  les  coor- 
données du  point  M'  par  rapport  à  des  axes  rectangulaires  ayant 
leur  origine  en  C  et  situés  dans  le  plan  tangent. 
Lorsqu'on  substitue  x  ei  y  k  u  ei  À  v,  les  produits 

deviennent  des  polynômes  homogènes  diT  premier,  second,  troisième 
degré  par  rapport  à  ;c  et  à  ^. 
Nous  poserons 

I  2Q«=2P„ 

(aR~P^)«^-2P„        n  =  P  +  P,-i-P,  +  p3  +  .,.. 

1    (lS  +  9.PQ)«^=3P3, 


On  aura 

et  l'élément  linéaire  se  présentera  sous  la  forme  suivante  : 

( 2 î )  <;.!=  =  dx^  -r-  dy-  +  2S(u:dj  —  ydxy-. 

La  courbure  totale,  qui  est  déterminée  par  l'équation  (17), 
pour  expression  uouvelle 
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(66  LIVRE    VI.    —    CHAPITRE    VIII. 

L'équation  à  laquelle  doil  satisfaire  6  prendra  la  forme 

<-)  (£)"-(i)'-n(4: -?)'—«---■>. 

que  Ton  peut  obtenir  directemenl  par  le  calcul  de  AQ  [II,  p.  425]; 
et  enfin  l'expression  de  6^  deviendra 

3-  désignant  le  déterminant, 

(a8)  !i  =  3yo— J.»^!). 

Il  ne  reste  pKis  qu'à  substituer  la  valeur  de  6  dans  l'équation  aux 
dérivées  partielles  (26),  et  l'on  obtiendra,  en  supprimant  le  fac- 
teur ï-,  l'équation 

o=-n^.i, +(.-«.)* +(r-7.)|-,.n+(,.-i-j,.) 

qui  fera  connaître  J/.  Posons 

(^■9)  ^=-.r!j(,.|-4'i-t-l};s-l-..., 

ijij-  désignant  l'ensemble  des  termes  de  degré  i.  En  égalant  à  zéro 
l'ensemble  des  termes  de  même  degré  dans  l'équation  précédente, 
on  obtient  les  relations 


qui  permettent  de  déterminer  sans  difficulté  les  polynômes  ^i- 
Désignons  par  l'indice  supérieur  o  le  résultat  de  la  substitution 
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de  ^„,  y^  k  X  et  ày.  On  trouvera  ainsi 

/  ■\'o  =  P< 


U^-!-K-S-t)]- 


On  calculera  de  même  A3,Ai,i{'5, Mais  les  expressions  précé- 
dentes, qui  permettent  d'obtenir  le  carré  de  la  distance  géodésique 
jusqu'aux  termes  du  sixième  ordre,  nous  suffiront  amplement. 

660.  Si  l'on  revient  maintenant  aux  variables  primitives  u  et  c, 
on  aura,  en  se  bornant,  par  exemple,  aiT\  termes  du  cinquième 
ordre, 

[    0==  M^-t-  !I§  — 2B11|)C0S(C—  Co) 

Qd  désignant  ce  que  devient  Q  lorsqu'on  y  remplace  c  par  c„.  Si 
l'on  veut  d'ailleurs  obtenir  les  termes  du  sixième  ordre,  il  suffira 
d'ajouter  dans  les  crochets  la  valeur  suivante  de  aijjs  : 

j,,..(V«-P.),...(^-P.)., 

L'égalitc(3ï)contientle  théorème  qui  a  été  établi  parLegendre 
pour  les  triangles  sphériques  infiniment  petits  et  qui  a  été  étendu 
par  Gauss,  dans  les  Disquisitiones,  à  tous  les  triangles  géodé- 
siques  infiniment  petits  tracés  sur  une  surface  quelconque.  Con- 
servons les  notations  précédentes.  Soient  A  le  point  de  coordon- 
nées lia,  ''oi  ^  Is  point  de  coordonnées  «,  c.  Le  triangle  ABC 
{fig-  68}  aura  ses  côtés  composés  de  lignes  géodésiques;  et,  si 
l'on  désigne  par  a,  6,  c,  A,  B,  C  les  côtés  et  les  angles  de  ce 
triangle,  on  aura 

Si  l'on  désigne  ensuite  par  a,  p,  y  les  valeurs  de  la  courbure 
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totale  aux  trois  sommets  À,  B,  C  respectivement,  la  formule  (17) 
nous  donnera,  si  nous  ne  conservons  que  les  deux  premiers 
termes, 

l-.^liP,        a=-()l'-i3Qo(to,        §=^  — 6P-[2Q«. 
On  déduit  de  là 

*^^>  j  .P.^Q„-.Q„„„  =  -^^^flI. 

L'équation  (3a)  prendra  donc  la  forme  e.ntièreinen!.  géomé- 
trique 

(35)  c-'^a"-A-b^~?.ab<zoiC  -  "' -^^'-"■'.'-' (a  +  ^  +  ^  vj, 

où. l'on  néglige  seulement  les  termes  à  partir  du  sixième  ordre. 

Construisons  un  triangle  rectiligne  auxiliaire  dont  les  côtes 
seront  a,  ii,  <:  et  désignons  par  A*,  B",  C"  les  angles  de  ce  triangle. 
Onn 

En  retranchant  de  l'éqtiation  (.15)  et  divisant  par  ab,  nous 
trouverons  la  relation 

exacte  jusqu'au  troisième  ordre  inclusivement,  et  d'où  il  résulte 
que  la  différence  entre  C  et  C"  est  du  second  ordre.  Il  soit  de  là 
qiie  l'on  peut  négliger  le  carré  de  cette  différence  et  remplacer, 
dans  la  formule  précédente, 

cosC  — cosC»     et     «ôsin^C 

rcspcclivcment  par 

(Co-C)siiiC"     et    --ràsiirîC". 

On  obLicnt  ainsi 

.  _  i^„       n*    

■14 
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S"  sera  l'aire  du  triangle  recliligne  auxiliaire,  el  Ton  aura 

Par  raison  de  sjmélrie,  on  peut  écrire  les  trois  équations  de 
Gauss 

(36)  I  R  =B«+^(  a  -+^3B-h.  1  ), 

qui  ramènent  la  résolution  du  triangle  géodésique  à  celle  d'un 
triangle  plan  et  qui  sont  exactes  jusqu'aux  termes  du  troisième 
ordre  inclusivement.  Si  on  les  ajoute,  on  trouve 

{■■7)  A  +  R  +  C-^-  ^"(^  +  3  +  7). 

Dans  le  cas  de  la  sphère,  on  a 

■  =  !<  =  ■'  =  »• 

et  l'on  retrouve  le  théorème  de  Legendre. 

On  peut,  du  reste,  déduire  de  l'expression  seule  de  6-  tous  les 
éléments  du  triangle  géodésique,  La  formule  relative  à  la  diffé- 
rentielle d'un  segment  [II,  p.  4^7]  nous  donne,  en  effet,  les  rela- 
tions suivantes,  obtenues  en  faisant  varier  successivement  une 
seule  des  coordonnées  u,  v,  Uo,  t^o, 

cm  f  ..C..B,  f  =o..A,  iî  =  l.i„B,  f  =  -l,.i.,A, 
■      '     àu  alla  <>"  ""u 

il)  désignant  la  valeur  que  prend  \  au  point  A(i(u,  v^).  On  peut 
remarquer  que  1,  "kt,  sont  ce  que  nous  avons  appelé,  avec  M.  Cliris- 
loffel  {«"CSS),  les  longueurs  réduites  des  côtés  a  et  b.  Dési- 
gnons-les par  )>(«),  îi(6);  des  formules  précédentes,  on  déduit 
l'égalité 

•    '  ^    '  ûv       dva  B  \àv       ùvd; 

d'où  il  résulte  que  le  premier  membre  est  du  quatrième  ordre  par 
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rapport  aux  longueurs  des  côtes.  On  a  done 

en  négligeant  seulement  les  termes  à  partir  du  quatrième  ordre  ('). 

661.  Il  nous  reste,  pour  compléter  les  résiliât   [    '  éH  nt 
faire  connaître  la  surface  du  triangle  eéodési  i         II  n  fl 


(   )  é    1        q  d  d     s  le  texte  n  m  d   h 

d  ml  1  ^       1      J  m    s  oji  Tapp        m  P        é 

pi       I  q  m       I     q  dre.  Pour    )  t    m  1 

pp  è    m         gé  mé     q         I  faat  introd  1  1  11 

b  tal    p  p  d     tr      gle,  par  ex  mp     p         1      m 

dûÉN         lé  p  Pïl      Tslenrs  de  I  b  1    p 

les  milieai  des  côtés  a,  b,  c  respectivement. 

Les  coordonnées  des  milieux  des  deax  côtés  <t  et  6  s'obbienoent  sans  difficulté 
et  permettent  de  calculer  très  aisément  les  quantités  a',  p'.  Mais,  pour  obtenir  Y, 
il  faut  déterminer  le  milieu  de  la  géodésique  AB.  L'équalion  de  cette  géodésique 
peut  être  donnée  sous  différentes  formes;  et,  si  l'on  utilise,  par  exemple,  la  der- 
nière des  équations  (38),  on  reconnaît  que  les  coordonnées  u,  v  de  tout  point  de 
AB  doivent  satisfaire  à  l'équation 


permettrait  de  déterminer  les  coordonnées  du  milieu  de  AU;  mais,  pouv 
faire  le  calcul  avec  élégance,  il  est  préférable  de  revenir  aux  coordonnées  x  et 
y  qui  sont  déftnies  par  les  formules  (  aa)  et  que  nous  avons  déjà  employées  avec 
avantage.  On  tronye  ainsi  que,  si  X,  Y  désignent  les  coordonnées  du  milieu  de 
AB,  la  formule  (a)  nous  donne 

'■'■■■■'.-.,,. 


Xy-  Xx^=  "-^^ 

(i-f- 

s,  désignant  un 
de  même 

infiniment  petit  du  second  ordre 

.  Ps 

et  Ton  déduit  d( 

',  CCS   dcH-:  formules  que  l'on  a 

uca 
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d'imiter  la  méthode  que  Gauss  a  donnée,  pour  cet  objet,  dans  les 
Disquisitiones. 

Si  l'on  fait  glisser  infiniment  peu  {fig-  69)  le  sommet  B  en  B' 
sur  le  prolongement  de  AB,  «  et  r  prendront  des  accroissements 
du^  dv,  et  la  surface  S  croîtra  de  la  quantité 

--  du  -i-  ~  dv. 


,_,=:_6P_x,P,_aop,+iePHii^=+r). 

ï  =-6P, 

a  =-6P-i2p?~5oPÏ-i-i6P'6', 
^'  =  — 6P-  6PÎ—  5P^+  4P»6', 
p=-8P-i3p,  —  ïoP,  +i6P'fflS 
a'=  — 6P—   SP,—   5P^+   4P^n=, 

l'indice  supérieur  0  indiquant  le  résultat  de  la  siibstiUUion  de  j^„  eL  de  j-„  ii  ,'■ 
et  S  y,  et  le  symbole  A  désignant  l'opération 

Comme  on  n,  d'après  !es  équations  (  si)  et  (  îi), 

c'—a'  +  b'^3abcosC-h  a  i^a'È' sin'G, 
34-  =  2P  +  P,+  PÎ-Ç[(a^-a^„)"+(>- ->-.)'] +  '^(P,+ PS] --^iP„ 


(fl>  +  ii'  — ^aùcosC), 


-sp'-/iï'     r 


qui  remplace  la  dernière  des  équations  (33)   et  qui  est  exacte  maintenant  jus- 
qu'aux termes  du  quatrième  ordre  ïnclusivement. 
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du  —  cusB  ds  =:  —  ds, 
1  dv  —  siiiB  ds  —  -  j-  ds, 


ce  qui  donne,  pour  l'accroissement  dS,  l'expression 

Fig.  63. 


\âu  ùu  ~^  'jj  àv   dv } 


IVault-e  p.irt,  cet  accroissement  est  l'aire  BGB',  qui  a  pour  valciir 


Eu  égalauL  les  deux  expressions  différentes  de  1': 
L  aura  donc  l'équation 

de  ds     j.  ^  f^  __  "=  _  ï"  'i'  _  9l^  _ 

au  du       ),3  ôv  lôf        j  4  ^ 


(-fo) 


qui  i'era  connaîLrc  S. 

Comme  la  surface  s'annule  avec  /(,  u„,  sln(('  —  Vi,),  nous  pou- 
vons poser 

(41)  S=  ^t«„sin(.^-r,){i  +  H) 

et,  eu   substitiiauL  cette  valeur  de  S,    nous   obtiendrons  pour  II 
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l'équation 

Oa  déduit  de  là,  par  im  calcuî  que  nous  omettous, 

j  h„-Î(...+,.î)  +  ".....oo.(p-,.)-î;qi.'-5Q.<.: 

(,f.)  +ia>»,13Q«os(,-c..)-Q.] 

(        +i  i«U3Q.  »•(<■- ".)-QI> 

!es  tci'iiies  négligés  étant  du  quatrième  ordre  et  des  ordres  siipé- 

Remplaçons  Q  u,  Qo  Ui,  par  leurs  valeurs  tirées  des  formules  (3.'i  ) 
en  fonction  des  courLures  a,  P,y;  puis  substituons  a,  h,  G  à  11, 
«0,  ^  —  r,.  Nous  aurons 

H  =      ^(465_^3n^-()«ècosC) 

avec  le  même  ordre  d'approximation  que  précédeiniueiit. 
L'expression  de  S  peut  s'écrire 


Remarquons  d'ailleurs  qu'en  négligeant  seulement  les  termes  du 
quatrième  ordre,  on  a 

™C  =  „uC.[,  +  !ï^„.-P^,V)]. 

On  peut  donc  écrire,  en  substituant  celte  valeur  de  sinC, 

S  =  s^L  -h  H)  [i  +  '-^^^^  (« + r-  -  -n  )] 
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En  remplaçant  H  par  sa  valeur,  on  trouve 

S  =  Sûri  +  — (462-(-3aî  — 4a6cosG) 

+  _L(4a!+3ô3_4a6cosC)H-^(3flî-^3  65— 2o6cosC)l. 

Remarquons  enfin  que  l'on  peut,  sans  changer  l'ordre  d'approxi- 
mation, remplacer  aaôcosC  par  zabcosC"  ou  a'^ -{- b^  —  c'^ ,  ce 
qui  donne  la  formule  définitive 


(43)     S  =  S« 


^  (a2+;,.  +  c.)(a  +  p.u.f)    _  a^a  +  &^i3  +  c^Yl 


qui  est  parfaitement  symétrique  et  qui  est  exacte  jusqu'aux  termes 
du  quatrième  ordre  exclusivement. 

Ganss  a  terminé  les  Disquisitiones  en  remarquant  que,  dans  îe 
cas  de  la  sphère,  la  formule  précédente  devient 

(44)  S  =  S"|^i+^(aî+é2+cî)j, 

et  peut  être  remplacée  par  la  suivante 


qui  est  calculable  par  logarithmes. 

662.  La  démonstration  du  théorème  de  Gauss  repose  entière- 
ment sur  l'expression  que  nous  avons  donnée  plus  haut  de  la 
dislance  géodésique.  Si  l'on  néglige  les  termes   du  cinquième 
ordre,  cette  expression  prend  la  forme  plus  simple 
(46)        e==  «=+  ul-%uu,coi{ç  -  .^o)-!-  2P«5«3  sinî(i>  -  »,). 

Nous  allons  indiquer  quelques  applications  de  cette  formule, 
ainsi  que  du  théorème  de  Gauss. 

Soit  MM'  {Jig-  70)  une  courbe  quelconque  tracée  sur  la  sur- 
face. Nous  supposerons  qu'on  ait  placé  en  M  l'origine  des  coor- 
données polaires  précédemment  définies  et  que  l'on  compte  les 
angles  c  en  prenant  pour  origine  la  géodésique  MP'  tangente  en  M 
à  la  courbe  considérée. 

Si  nous  considérons  un  arc  infiniment  petit  de  cette  courbe  MM', 
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son  équation  sera  de  la  forme 

(47)  V  =  au  '\'  bii'^-h  c((3  +  . . . , 

a,  b,  c  désignant  des  constantes.  IJ  faiit,  en  effet,  que  f  s 
avec  II,. 

Fig.  ,0. 


I.'arc  ,î  de  la  courbe  sera  défini  par  l'équation 

lis-  _        .    dv^ 
du^  du?- 

qui  donne,  par  une  extraction  do  racine  carrée, 

£/((  -1  \  8   / 

et,  par  suite, 

,48)     ,=  „,f,..+  £^,..-,-(3<.c  +  .!,...].<..-f)Ç+... 
On  déduit  de  là,  en  résolvant  pan-apport  à  «, 


Supposons  que  u.  si  soient  les  coordonnées  du  point  M',  Si  l'on 
appelle  i  l'angle  de  la  tangente  eu  M'  avec  la  corde  géodésique 
MHM',  on  aura 
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En  passant  du  sinus  à  l'arc,  ou  trouve 


r,  par  coiiscquent,  on  pourra  calculer  la  courbure  géodùsiquc  pav 
■^  formule 


On  oluient  ainsi 

(■>[)  A  =  .jrt  +  6/;.ï-i-{6<iI>  --i!>c  — a«'')î5  +  .... 

Appelons  po  et  p,  les  rayons  de  courbure  en  M  eL  en  M'.  Nous 
aurons 

(5-!)      ■>.a=.  -,  6&s=    '-  —  -^  -  (r>aP  'h  ne  -  'ia^)s--  -h  .  . . . 

po  pi        fo 

Nous  pouvons  dès  à  présent  indiquer  une  application.  Si  l'on 
porte  les  valeurs  de  a  et  de  bs  tirées  des  équations  précédentes 
dans  le  deuxième  et  le  troisième  terme  delarorimile(49),  on  trouve 


(5î) 


Ainsi  la  différence  entre  l'arc  el  la  corde  géodésique  est  -  ,  —  -  > 
l'erreur  commise  étant  seulement  du  cinquième  ordre. 

663.  Supposons  maintenant  que  l'on  abaisse  du  point  M' 
(^g-  70)  une  géodésiqiie  M'P'  perpendiculaire  sur  la  géodésique 
tangente  en  M,  Soient,  pour  un  instant,  «„  l'arc  MP'  et  0  la  géo- 
désique  M'P'.  On  aura 


et,  pour  exprimer  que  la  géodésique  est  normale  en  P'  à  Mi^',  il 
suffira  évidemment  d'annuler  la  dérivée  de  S^  par  rapport  à  ii„: 
cela  donne  l'équation 


aîlrc  iï„.  Il  résulte  de  cette  formule  q 
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entre  it(,  et  iicosv  est  du  cinquième  ordre.  On  peut  écrire 
Lii  siiljstiiitrlon  de  la  valeur  de  v  nous  donne 


En  introduisanldansledeusième  et  !e  troisième  terme  les  valeurs 
de  oet  de  ô  données  par  les  formules  (5a),  on  trouvera 

(sî)  '""='- 'iffî^''"' 

l'erreur  commise  étant  du  cinquième  ordre  seulement. 

Si  l'on  abaisse  de  même  de  M  une  perpendiculaire  géodésique  MP 
sur  la  géodésiqne  tangente  en  M',  on  aura,  en  échangeant  p^  et  p, 
dans  l'équation  précédente, 

(56)  ÎM'P  --  s  —  '-^";^-j7^~  î=. 

La  comljinaison  des  deux  forniules  (35)  et  (56)  nous  donne  l'é- 


Si  l'on  remarque  maintenant  que  la  différence 

est  du  second  ordre  par  rapport  à  s,  on  volt  que  l'on  pourra,  sans 

changer  le  degré  d'approximation,  remplacer  dans  la  parenthèse 

Po~^  P^  P^^  spdpi]  ce  qui  donnera 

(57)  MP'-hM'P  —  îs^-  —--  , 

ipopi 

l'erreur  commise  étant  du  cinquième  ordre  seulement.  En  élimi- 
nant enfin  le  terme  en  -' —  entre  l'équation  {53}  et  la  précédente, 
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et  celte  expression  de  l'arc  sera  encore  esacle  jusqu'aux  Lci 
du  cinquième  ordre  exclusivement. 

Les  expressions  de  po  et  de  p)  nous  permettent  encore  d'é( 
les  formules 

i-^ÎAWè=U''-  +  -)s. 


c  =  M'MO=  U~-+-  -  V' 


que  nous  noiis  contenterons  de  signaler  et  où  l'erreur  commise 
est  du  troisième  ordre. 

664.  La  valeur  de  MP  a  été  obtenue  par  l'emploi  de  la  for- 
mule (46)  relative  à  la  distance  géodésique.  On  aurait  pu  aussi 
faire  usage  du  théorème  de  Gauss  en  raisonnant  de  la  manière 
suivante. 

Considérons,  d'une  manière  générale,  un  triangle  géodésique 
AJBC  et  conservons  toutes  les  notations  précédentes.  Si  l'on  con- 
struit le  triangle  plan  auxiliaire  dont  les  côiés  sont  égaux  à  ceux 
du  triangle  géodésique,  les  angles  de  ce  triangle,  donnés  par  les 
formules  (36),  auront  pour  expressions 


a  étant  la  courbure  en  un  point  quelconque  du  triangle  ei  l'erreur 
commise  étant  maintenant  du  troisième  ordre.  Tant  qu'il  sera 
permis  de  négliger  cette  erreur,  on  pourra  donc  traiter  le 
triangle  géodésique  comme  un  triangle  plan,  à  la  condition 

d'ajouter  ■ ^«  à  chacun  de  ses  angles. 

Appliquons  celle  remarque  au  triangle  MM' P'.  La  surface  de  ce 
triangle  est  sensiblement  égale  à 


-  6P.  On  pourra  donc  a 
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triangle  à  un  triangle  plan,  pourvu  que  l'on  remplace  l'angle  en  M, 
qui  est  c,  par  c-l-aP«^  et  l'angle  en  P,  qui  est  droit,  par  -  +  aPu^. 
Si  l'on  écrit  maintenant  la  proportion  des  sinus,  on  obtient  les 
égalités 

M'P'  ((  MF' 


d'où  l'on  dcdnit  les  valeurs 

MP'=  ucosp, 


exactes,  l'une   cL  l'autre,  jusqu'aux  termes  du  cinquième  ordre. 
Ces  résultats  sont  d'accord  avec  ceux  que  nous  avons  donnés  plus 


66u.  Une  méthode  analogue  pont  être  appliquée  au  calcul  du 
triangle  MM'O.  La  surface  de  ce  triangle  étant  à  peu  près  la 
moitié  de  celle  du  triangle  MM'P',  il  faudra  substituer  aus.  angles 
/  el  V  les  suivants 


les  termes  négligés  étant  du  quatrième  ordre  au  moins.  Alors  la 
proportion  des  sinus  nous  donnera 

OM  _  oivr  ^       Il 

si  l'on  remplace  i'  et  f>'  par  leurs  valeurs,  on  pourra  obtenir  pour 
OM  et  OM'  des  valeurs  exactes  jusqu'aux  termes  du  quatrième 
ordre.  On  trouve  ainsi 

Si,  au  lieu  d'écrire  la  proportion  des  sinus,  on  emploie  la  for- 
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on  aura,  pfir  le  développement  des  eoslnus,  l'écjualion 

„  _  OM  -  OM'  =  —  OM  —  —  OM'  -  +  OM  ^'  -I-  OM'  ^  +  . . . , 

où  l'on  néglige  seutemenl  les  termes  du  sixième  ordre.  Calculons 
le  second  membre  en  remarqiiant  que  le  calcul  est  beaucoup  faci- 
lité si  on  l'écrit  sous  la  forme 

—  ( OM  +  OM')  —  -h  OM'  -inii  4.  OM  !^  -h  OM'  ^  -1- . . . , 
^  'a  a  24  24 

En  employant  les  valeurs  précédentes  de  OM  et  de  OM',  nous 
trouverons 


.'.^f...-î„.„.-((,.H-, 


Si  l'on  remplace  encore,  dans  les  deux  premiers  termes,  a  et  ^ 
par  leurs  valeurs  (52),  îl  viendra 

Cai)  M  -  OM  -  OM'  =  -  ~ -- , 

l'erreur  commise  étant  seulement  du  cinquième  ordre.  En  utilisant 
la  formule  (53),  on  voit  que  l'on  a,  au  même  ordre  d'approxima- 
tion, 
(62}  OM  +  OM'=  :is-  211.. 

11  ne  nous  reste  plus  qu'à  donner  l'expression  de  l'angle  0  de 
dens  tangentes  géodésiqties  infiniment  voisines.  D'après  le  théo- 
rème de  Gauss,  on  aura,  dans  le  triangle  MOM', 

d'où  l'on  déduit 

Remplaçant  i  et  c  par  leurs  valeurs,  on  trouve 

En  négligeant  le  troisième  ordre,  on  a 

(0.0  o_i-.,^-(l  +  ±),,. 
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666.  Dans  la  suite  de  cet  Ouvrage,  nous  aurons  à  appliquer 
plus  d'une  fois  les  propositions  générales  qui  ont  été  établies, 
dans  ce  Livre  et  dans  le  précédent,  relativement  aux  lignes  géodé- 
siques.  Nous  terminerons  ce  que  nous  avons  à  dire  maintenant 
sur  ce  sujet  en  indiquant  rapidement  la  solution  d'une  belle 
question  qui  a  été  posée  par  les  travaux  de  M.  Cliristoffel,  et  dans 
laquelle  M,  Weingarten  a  employé  de  la  manière  la  plus  élégante 
le  théorème  de  Gauss  et  les  formules  (36)  données  plus  haut. 

Considérons,  sur  une  surface  quelconque,  un  point  A  et  menons 
par  ce  point  deux  lignes  géodésiques  AB,  AC.  En  joignant  les 
points  B  et  C  par  une  géodésique,  on  formera  un  triangle  géodé- 
sique  ABC,  dont  nous  désignerons  les  six  éléments  par  les  lettres 
«,  b,  c,  A,  B,  C.  Ce  triangle  est  complètement  défini  si  l'on  se 
donne  les  coordonnées  u  et  v  du  point  A,  l'angle  w  que  fait  la 
géodésîque  AB  avec  xme  courbe  déterminée  passant  par  A,  par 
exemple  avec  la  courbe  de  paramètre  c,  et  enfin  les  trois  éléments 


Les  trois  autres  éléments  B,  C,  a  peuvent  donc  être  regardes 
comme  des  fonctions  bien  déteri 


Cela  posé,  il  pourra  se  présenter  quatre  cas  distincts  : 

("  Les  formules  qui  expriment  B,  C,  a  ne  contiendront  aucune 
des  trois  quantités  u,  p,  tu.  Il  j  aura  alors  trois  relations  distinctes 
entre  les  six  éléments  du  triangle  géodésique;  et  il  résulte  de  la 
méthode  précédente  que  ce  nombre  de  trois  relations  est  un 
maximum  qui  ne  pourra  être  dépassé. 

2°  et  3"  Les  formules  contiendront  une  ou  plusieurs  des  quantités 
u,  c,  w;  mais  on  pourra  éliminer  u,  v,  m  entre  les  trois  équations 
qui  expriment  B,  C,  n,  de  manière  à  obtenir  soit  une,  soit  deux 
relations  entre  les  six  éléments,  relations  qui  seront  vérifiées  pour 
tout  triangle  géodésîque  tracé  sur  la  surface. 

4"  Les  formules  qui  font  connaître  B,  C,  a  nous  donneront 
pour  ces  trois  éléments  des  fonctions  des  quantités  (/,  c,  (o  qui 
seront  réellement  indépendantes;  de  sorte  qu'il  n'y  aura,  entre 
les  six  éléments  d'un  triangle  géodésique,  aucune  relation  indé- 
pendante des  coordonnées  de  ses  sommets. 
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D'après  cela,  on  sera  conduit  à  la  classification  suivante  des 
surfaces,  qui  a  été  proposée  par  M.  GhristofTel,  dans  le  remarquable 
Mémoire  que  nous  avons  déjà  cité  [p.  i  lo]. 

La  première  classe  comprendra  les  surfaces  pour  lesquelles  il 
n'y  a  aucune  relation  entre  les  six  éléments  d'un  triangle  géode- 
sique. 

Toute  surface  qui  n'appartient  pas  à  la  première  classe,  c'esl- 
à-dire  pour  laquelle  il  y  a  une  ou  plusieurs  relations  entre  les  six 
éléments  d'un  triangle  géodésique,  sera  de  la  deuxième,  de  la 
troisième  ou  de  la  quatrième  classe  suivant  que  le  nombre  de  ces 
relations  entre  les  éléments  sera  égal  à  un,  à  deux  ou  à  trois. 

Comme  les  formules  qui  déterminent  les  géodésiques  ne  dé- 
pendent que  de  l'élément  linéaire,  deux  surfaces  applicables  l'une 
sur  l'autre  feront  évidemment  partie  de  la  même  classe.  Le  plan, 
par  exemple,  est  une  surface  de  la  quatrième  classe;  il  en  sera 
donc  de  même  de  toutes  les  surfaces  développables;  et  les  rela- 
tions seront  les  mêmes  entre  les  éléments  d'un  triangle  plan  et 
ceux  d'un  triangle  géodésique  tracé  sur  une  développable  quel- 
conque. De  même,  nous  avons  vu  au  n°  509  que  l'élément  linéaire 
de  toutesurface  àcourljure  constante  positive  ^  peut  être  ramené 
à  la  forme  (i6)  [p.  46],  qui  convient  aussi  à  une  spbère  de 
rayon  R,  11  suit  de  là  qu'il  y  aura,  entre  les  six  éléments  de  tout 
triangle  géodésique  tracé  sur  la  surface  de  courbure  constante  ■^s 
les  relations  fondamentales  de  la  Trigonométrie  spbérique, 


Dans  un  Mémoire  déjà  ancien  (  '  ),  M.  Minding  a  fait  la  remarque 
très  importante,  mais  à  peu  près  évidente,  qu'il  suffît  de  cbanger 
dans  ces  formules  R  en  R(  pour  obtenir  les  relations  qui  con- 


(')  Minding  (F.),  Beifrâge  ziii-  Théorie  dei-  kUrzesten  Lin 
Flâchen  {Jounial_de  Crelle,  t.  XX,  p.  323;  1840). 
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viennent  pour  tout  triangle  géodésique  tracé  sur  ui 
courbure  négative.  Les  équations  (65)  se  transformei 


'  R  R        R  R        R  ' 

qui  jouent,  dans  la  trigonométrie  des  surfaces  à  courbure  constante 
négative,  le  même  rôle  que  les  formules  (63)  dans  la  géométrie 
de  la  sphère. 

Ainsi,  toutes  les  surfaces  à  courbure  constante  appartiennent  à 
la  quatrième  classe.  Envisageons  maintenant  une  surface  quel- 
conque de  révolution  que  nous  supposerons  rapportée  au  système 
formé  par  les  méridiens  et  les  parallèles.  Soient  u  et  t*  les  coor- 
données d'un  point  quelconque  de  la  surface,  u  étant  le  paramètre 
qui  demeure  constant  sur  chaque  parallèle  et  v  l'angle  du  plan 
méridien  passant  par  le  point  avec  un  plan  méridien  fixe.  Dési- 
gnons par  «Q,  Va,  «t,  Ci,  «si  «'ï  les  coordonnées  des  trois  sommets 
d'un  triangle  géodésique  quelconque.  Les  six  éléments  de  ce 
triangle  seront  des  fonctions  des  six  coordonnées  précédentes; 
mais,  comme  on  peut  faire  tourner  la  surface  autour  de  son  axe 
sans  altérer  les  éléments  du  triangle  géodésique,  il  est  clair  que 
ceux-ci  ne  dépendront  effectivement  que  des  trois  quantités  uq, 
ii),  Ui  et  des  deux  différences  v^  —  Co,  C)  —  «j,,,  soit,  en  tout,  cinq 
quantités.  H  y  aura  donc  au  moins  une  relation  entre  les  six 
éléments  du  triangle  géodésique. 

Ainsi,  les  surfaces  de  révolution  et,  plus  généralement,  toutes 
les  surfaces  qui  sont  applicables  sur  une  surface  de  révolution, 
appartiendront  à  la  deuxième,  à  la  troisième  ou  à  la  quatrième 
classe. 

667.  M.  ChristofFcl  n'avait  pas  poussé  plus  loin  ces  recherches: 
il  n'avait  apporté  aucun  exemple  d'une  surface  appartenant  à  la 
troisième  classe,  et  il  s'était  contenté  de  démontrer  que  toute 
surface  de  la  quatrième  classe  a  nécessairement  sa  courbure  totale 
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constante.  M.  Weingavteii,  qui  a  repris  cette  étude  en  i88a  ('  ),  ;i 
démontré,  par  une  méthode  nouvelle,  la  proposition  précédente 
de  M.  Clirisloffel,  et  ii  a  réussi  à  établir  de  plus  qu'il  n'existe 
aucune  surface  de  la  troisième  classe. 

Désignons  par  Kq,  Vq,  u,,  y,,  «2,  y,  les  coordonnées  des  trois 
sommets  d'un  triangle  géodésique.  Les  six  éléments  a,  b,  c, 
A,  B,  C  du  triangle  seront  des  fonctions  de  ces  sis  coordonnées. 
Par  suite,  si  la  surface  appartient  à  la  première  classe,  ces  fonc- 
tions seront  indépendantes  et  il  sera  impossible  de  déplacer  infi- 
niment peu  le  triangle  géodésique  sans  le  déformer,  c'est-à-dire 
sans  altérer  au  moins  un  de  ses  éléments;  car  les  différentielles 
da,  db,  . . .  des  éléments  sont  des  fonctions  indépendantes  des 
différentielles  des  six  coordonnées  et  ne  peuvent  s'annuler  toutes 
sans  qu'il  en  soit  de  même  de  ces  dernières,  duai  ^''01  ■  •  •  •  Si  la 
surface  appartient  à  la  deuxième  classe,  on  pourra  se  contenter 
d'exprimer  cinq  des  éléments  du  triangle  en  fonction  des  coor- 
données, le  sixième  sera  donné  par  l'équation  qui  relie  les  six 
éléments.  Si  donc  on  veut  déplacer  le  triangle  sans  en  faire 
varier  les  six  éléments,  il  suffira  d'assujettir  les  six  coordonnées 
à  cinq  relations  distinctes.  Il  y  aura  donc  une  suite  de  positions 
du  triangle  dépendante  d'un  seul  paramètre  variable  et  dans  la- 
quelle chaque  sommet  décrira  une  courbe. 

Si  la  surface  appartient  à  la  troisième  ou  à  la  quatrième  classe, 
il  y  aura  deux  ou  trois  relations  entre  les  six  éléments;  par  suite, 
on  exprimera  quatre  ou  trois  éléments  en  fonction  des  coordon- 
nées des  sommets,  les  autres  étant  définis  par  les  relations  qui 
existent,  par  hypothèse,  entre  les  six  éléments.  Il  suit  de  là  que, 
si  l'on  veut  déplacer  le  triangle  sans  altérer  ses  éléments,  il  faudra 
écrire  seulement  quatre  ou  trois  relations  distinctes  entre  les  six 
coordonnées  des  sommets.  En  d'autres  termes,  ces  six  coordonnées 
seront  fonctions  de  deux  ou  de  trois  variables  indépendantes.  Il 
suit  de  là  que  les  coordonnées  du  sommet  A  sont  des  fonctions  de 
deux  ou  de  trois  variables  indépendantes,  et,  par  suite,  que  ce 
sommet  peut  être  déplacé  d'une  manière  quelconque  sui'  la  surface. 


C)  Weinoauten  (J.  ),  Ueber  die  Verschiebbarkeit  geodàtischer  Dreiecke  in 
krummen  Fl&chea  (SUzuiigsberichte  der  K.  P.  Akademie  der  Wissenacltafteii 
su  Berlin,  p.  4.^3). 
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A  la  vérjié,  on  peut  objecter  que  les  coordonnées  iio  et  vq  de  A 
peuvent  ne  pas  être  des  fonctions  distinctes  des  deux  variables 
indépendantes;  et,  s'il  en  est  ainsi,  le  sommet  A  sera  assujetti  à 
demeurer  sur  une  courbe.  Mais  il  est  aisé  de  prouver  que  ce  fail- 
exceptionnel  ne  peut  se  présenter  pour  chacun  des  trois  sommets 
du  triangle  géodésic|ue. 

En  effet,  si  les  trois  sommets  A,  B,  C  étaient  assujettis  à  de- 
meurer respectivement  sur  trois  courbes  (A),  (B),  (C),  leurs 
coordonnées  seraient  fonctions  de  trois  paramètres,  par  exemple 
des  arcs  A(,A,  BuB,  C(|C  comptés  sur  ces  courbes  à  partir  d'ori- 
gines fixes  Afl,  Bo,  C||,  Deus  au  moins  de  ces  paramètres,  AoA  et 
BflB  par  exemple,  devraient  être  arbitraires,  puisque  la  position 
des  sommets  doit  dépendre  de  deux  ou  de  trois  paramètres  dis- 
tincts. Il  suit  de  là  que  A  et  B  pourraient  être  choisis  arbitraire- 
ment et,  par  suite,  que  la  distance  géodésique  AB  de  deux  points 
A  et  B  pris  arbitrairement  sur  les  courbes  (A)  et  (B)  devrait  être 
constante,  ce  qui  est  évidemment  absurde.  Il  est  donc  permis 
d'affirmer  que  l'un  au  moins  des  sommets  du  triangle  géodésique 
peut  être  déplacé  arbitrairement  sur  la  surface.  Cela  suffit  pour 
l'objet  que  nous  avons  en  vue. 

Reportons-nous  aux  formules  (36).  On  peut  en  déduire  des  es- 
pressions  de  ce,  |5,  1  en  fonction  des  éléments  du  triangle  géodé- 
sique, telles  que  la  suivante 

_      3(_A  —  Aa)-(B  — li'>)-(G  — C)  ___  ^ 


(S7)  a  =  :J-'- 

Ê  étant  une  quantité  qui  est  du  second  ordre  par  rapport  aux  élé- 
ments du  triangle. 

Supposons  que  la  surface  appartienne  à  la  troisième  ou  à  la 
quatrième  classe  ;  le  sommet  A  pourra  être  amené  en  deux  points 
quelconques  A„  et  A)  d'une  certaine  région  de  la  surface  sans  que 
les  éléments  du  triangle  aient  varié.  Désignons  par  a.n  et  a,  les 
courbures  de  la  surface  en  ces  points  ;  on  aura 

3(A  --  A.0)  _  ,-B  -  B»)  ~  (C  —  CM 
a„  =  3 -^-„ — +  t„ 

3(A  — A")  -(B  — Bft)  ■  -  (  G_--_ûo  I  _^  ^ 
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Si  rlonc  on  désigne,  pour  abréger,  par  R  la  quanlilé 

,,         3(A-A0)-(B-B0)-(C-C«) 


on  ;uT 

(68) 


Il  suffit  de  supposeï'  que  les  dimensions  du  triangle  diminuent 
indéfiniment  pour  reconnaître  que  le  rapport  précédent  est  égal 
à  l'unité.  Par  suite,  la  surface  a  nécessairement  sa  courbure  totale 
constante. 

Ainsi  la  troisième  et  la  quatrième  classe  de  M.  Christoffel 
se  réunissent  en  une  seule,  qui  comprend  uniquement  les  sur- 
faces à  courbure  totale  constante. 

668.  Telle  est  la  démonstration  de  M.  Weingarten.  Cet  babile 
géomètre  a  essayé  d'appliquer  la  même  méthode  aux  surfaces  de 
la  deuxième  classe;  mais  l'emploi  du  théorème  de  Gauss  ne  paraît 
pas  devoir  suffire  à  la  définition  complète  des  surfaces  qiii  appar- 
tiennent à  cette  classe. 

Nous  avons  vu  que,  dans  ce  cas,  le  triangle  géodésique  peut 
occuper  une  suiie  de  positions  qui  dépend  d'un  seul  paramèli'e 
variable,  et  dans  laquelle  chaque  sommet  décrit  une  courbe  (F). 
Mais  il  n'y  a  aucune  raison  de  supposer  que  les  courbes  (F)  sont 
les  mêmes  pour  tous  les  triangles  possibles  et  ne  changent  pas 
quand  les  éléments  de  ces  triangles  prennent  différentes  valeurs. 
Du  moins,  la  formule  précédente  (68)  nous  permet  de  conclure 
que  toutes  ces  courbes  (F)  tendent,  lorsque  les  côtés  du  triangle 
deviennent  infiniment  petits,  vers  les  courbes  (C)  siirlesquelles  la 
courbure  totale  de  la  surface  demeure  constante,  et  s'en  rappro- 
chent de  manière  à  en  être  distantes  de  quantités  infiniment  pe- 
tites du  second  ordre  par  rapport  à  ces  côtés.  Il  résnite  en  effet 
de  cette  formule  que  les  valeurs  de  la  courbure  totale  en  deux 
points  distincts  de  la  courbe  décrite  par  le  sommet  A  ont  un  rap- 
port qui  diffère  de  l'unité  d'une  quantité  infiniment  petite  du  se- 
cond ordre  par  rapport  aux  côtés  du  triangle  géodésique  considéré. 

Considérons  ces  courbes  (C)  sur  chacune  desquelles  la  courbure 
totale  demeure  constante.  Nous  allons  montrer  qu'elles  forment 
une  famille  de  courbes  parallèles. 
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Soient,  en  effet,  (C),  (C),  (C")  trois  d'entre  elles,  que  nous 
supposerons  infiniment  voisines.  Prenons  sur  ces  trois  courbes 
respectivement  trois  points  infiniment  voisins  a,  b,  c,  qui  seront 
les  sommets  d'un  triangle  géodésique  infiniment  petit  abc.  Dépla- 
çons ensuite  ce  triangle  géodésique  abc,  sans  changer  ses  éléments, 
de  manière  que  le  point  a,  par  exemple,  décrive  sur  sa  trajectoire 
un  arc  fini  «a, .  Le  triangle  viendra  occuper  une  certaine  position 
CE,  bf  C)  dans  laquelle  les  points  a,,  b,,  c,  seront  à  des  dislances  du 
second  ordre  des  courbes  (C),  (C),  (C)  respectivement.  Donc  si 
on  les  ramène  sur  ces  courbes  par  les  plus  courts  chemins,  en 
substituant,  par  exemple,  à  chaque  point  le  pied  de  la  perpendi- 
culaire géodésique  abaissée  de  ce  point  sur  la  coui-be  correspon- 
dante, on  formera  un  triangle  Uib^c^  dont  les  sommets  seront 
situés  sur  les  trois  courbes  el  dont  les  côtés  ne  différeront  de  ceux 
du  triangle  abc  que  de  quantités  infiniment  petites  du  second 
ordre.  On  aura,  en  particulier, 

■r^  étant  du  premier  ordre.  Il  suit  de  là  que,  si  l'on  fait  tourner  ab 
autour  de  a,  a-^b^  tournera  autour  de  a^;  ab  el  a^b^  passeront  en 
même  temps  par  un  minimum.  Donc  les  plus  courtes  dislances  de 
(C)  et  de  (C)  seront  les  mêmes  en  deux  points  quelconques 
a  et  «2-  En  d'autres  termes,  les  courbes  (C)  seront  parallèles  ou 
géodésiquement  équidistantes. 

C'est  là,  à  ce  qu'il  semble,  tout  ce  que  Ton  peut  déduire,  en  ce 
qui  concerne  les  surfaces  de  seconde  classe,  du  théorème  de  Gauss. 
M.  von  Mangoldt  ('),  à  qui  l'on  doit  cette  remarque,  a  complété 
les  recherches  de  M.  Weingarten  et  il  a  pu  établir  par  une  mé- 
thode savante  que  la  seconde  classe  comprend  seulement  les  sur- 
faces de  révolution  à  courbure  totale  variable.  On  peut  substi- 
tuer aux  développements  en  série  donnés  par  M,  von  Mangoldt 
les  remarques  suivantes,  qui  ne  sont  peut-être  pas  à  l'abri  de  toute 
objection,  mais  qui  offrent  cet  avantage  de  reposer  sur  la  considé- 
ration d'un  nouveau  cas  limite  des  triangles  géodésiqucs. 

669.  Considérons  un  triangle  géodésique  ABC,  tracé  sur  une 

(')  Mangoldt(H.v.),  Ueber  die  Classification  der  Flàchen  nach  der  Verschieb- 
barkeit  i/irei-  geodàtùcheii  Dreiecke  (Journal  de  Crelle,  t.  XCIV,  p.  ai;  i88a). 
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surface  quelconque,  et  supposons  que,  les  côtés  ÂB,  AC,  BC  res- 
tant finis,  ie  sommet  C  se  rapproche  indéfiniment  d'un  point  dé- 
terminé sittié  entre  A  et  B.  Si  Ton  abaisse  du  point  C  la  géodésique 
CD  perpendiculaire  sur  AB,  CD  sera  supposé  infiniment  petite 
{fig-  71).  lien  sera  de  même  des  angles  A,  B,  C,  si  nous  désignons 


par  C,  non  l'angle  du  triangle,  mais  son  supplément.  On  peut 
établir  quelques  formules  intéressantes  relatives  à  ces  triangles 
particuliers. 

Si  l'on  élève  en  A  la  géodésiqne  AE,  perpendiculaire  à  AB, 
elle  pourra  être  aussi  regardée,  sans  erreur  sensible,  comme  nor- 
male à  AC;  et  la  définition  même  de  !a  longueur  réduite  nous 
donnera  les  relations 

AE  =  [AC]C  r^[ARJTÎ, 

CD  =  [AC]A^[BG]B, 
[AC],  [AB],  [BC]  désignant,  d'après  nos  notations  (n"  633),  les 
longueurs  réduites  des  trois  côtés.  En  introduisant  pour  les  côtés 
les  notations  habituelles,  nous  avons  les  formules 


(%) 


\a\        [b-\        yc]        ïa\[b\' 


(70)  AE  =  [ciB  =  AJ-^, 

où  /(  désigne  la  perpendicidalrc    CD.   A  ces   dciis  équations,  on 
peut  joindre  la  suivante. 

Désignons  parjO  la  perpendiculaire  abaissée  d'un  point  de  AC 
sur  AB  et  par  q  la  perpendiculaire  abaissée  d'un  point  de  BC  ;  p 
et  q,  considérées  comme  fonctions  de  la  distance  ((  de  leur  pied 
au  point  A,  sont  deux  solutions  particulières  de  l'équation 
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t  employée  au  Chapitre  V;  einous  avons  vu  (n"  627)  que, 
si  t'on  substitue  à  la  géodésique  AB  le  chemin  formé  des  géodési- 
ques  AC  et  BC,  la  variation  de  longueur  aura  pour  expression 
(7a)  AC-i-CB— AB  =  &^-c  — «  =  ip'—pq'- 

Le  binôme  gp' — -pq'  est  «ne  constante,  dont  on  peut  calculer  la 
valeur  pour  tel  point  que  l'on  voudra,  par  exemple  pour  le  point 
A.  On  a  alors  p^=o;  le  triangle  infiniment  petit  AHK  donne 
p'=.A. 
IV^illcnrs,  d'après  réc|nation  (70),  on  a 
'/  =  AE  =  [fi]B. 

La  substitution  de  ces  valeurs  de  p,  p',  q  dans  la  formule  pré- 
cédente la  transforme  dans  l'équation  suivante 
(73)  ô+c-<i  =  [c]xAxB, 

où  l'on  connaît  la  signification  géométrique  de  chaque  ternie. 

670.  Telles  sont  les  relations  que  nous  allons  appliquer  au 
problème  proposé.  A  cet  effet,  nous  supposerons  que  la  surface 
soit  de  seconde  classe,  c'est-à-dire  qu'il  j  ait  une  relation,  et  une 
seule,  entre  les  six  éléments  de  tout  triangle  géodésique  de  îa  sur- 
face. Mettons  cette  relation  sous  la  forme 

b-Tc  —  a^f<a,  b,  A,  B,  C), 

et  supposons,  comme  plus  haut,  que  le  point  C  se  rapproche  de 
AB  d'une  manière  déterminée. 

En  divisant  par  A  x  B  les  deux  membres  de  l'équation  précé- 
dente et  remplaçant  dans  le  second  membre  A,  B,  C  par  leurs  va- 
leurs déduites  des  formules  (69),  on  aura 

AxB      ~      h-'     ■'\r''^'V'\'  [aYlallb])- 

Lorsque  h  tend  vers  zéro,  le  premier  membre  tend  vers  une 
limite  déterminée  [c]  ;  il  faut  donc  qu'il  en  soit  de  même  du  se- 
cond. On  reconnaît  aisément  que  la  limite  de  ce  second  membre 
est  de  ia  forme 
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et  ne  peut,  par  suite,  se  réduire  idenliquemenl  à  [c].  En  l'égalant 
à  [c],  on  aura  donc  nécessairement  une  relation 
(74)  F(a,  6,  [«],  [6],  [c])=o, 

où  F  a  une  forme  tout  à  fait  déterminée.  Nous  olitenons  ainsi  la 
propriété  suivante  de  toute  surface  appartenant  à  la  seconde 
classe  : 

Si  l'on  prend  sur  une  géodésique  quelconque  trois  points  A, 
B,  C,  il  y  aura  nécessairement  une  relation  indépendante  des 
coordonnées  des  points  A,  B,  C  entre  les  segments  AB,  BC  et  les 
longueurs  réduites  [AC],  [BC],  [AC]. 

Pour  traduire  géométriquement  cette  proposition,  nous  remar- 
querons que,  si  l'on  se  sert  de  l'équation  différentielle  {71)  pour 
développer  en  scrîela  longueur  réduite  d'un  segment  AB,  on  trou- 
vera 

S  étant  la  longueur  AB;  a,  a',  a."  désignant  la  courbure  totale  et 
ses  dérivées  successives  par  rapport  à  l'arc,  calculées  pour  le 
point  A. 

Cette  formule  permet  d'obtenir  aisément  les  longueurs  ré- 
duites 

[AB],     [AC],     [BC]; 

mais,  pour  simplifier  le  calcul,  nous  supposerons  que  l'on  ait 
AC  :^  CB,         c'est-à-dire         a  =  b. 

On  trouvera  alors,  en  désignant  par  , 
deè, 

[Ac]-[..]=  *-  ^f-^'r^ 

[CB]=[.]=    .-    4-4; 

a  et  ses  dérivées  étant  calculées  pour  le  point  A. 

En  substituant  les  expressions  précédentes  dans  la  relation  (74) 
et  faisant  tendre  ensuite  j  vers  zéro,  on  obtiendra  évidemment  une 
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relation 

(75)  *(^,  et',  a")  =o 

entre  la  courbure  totale  et  ses  deux  premières  dérivées  par  rapport 
à  l'arc.  Cette  relation,  qui  aura  lieu  en  chaque  point  de  la  géodé- 
sique,  sera  d'ailleurs  la  même  pour  toutes  les  géodésiqucs  de  la 
surface. 

671,  Si  l'on  rapproche  ce  résultat  de  ceux  quo  nous  avoas 
déjà  obtenus,  on  reconnaîtra  aisément  que  la  surface  est  appli- 
cable sur  une  surface  de  révolution.  Choisissons,  en  elTet,  le 
système  de  coordonnées  curvilignes  formé  avec  les  lignes  à  cour- 
bure constante  et  leurs  trajectoires  orthogonales.  Comme  ces  tra- 
jectoires sont,  nous  l'avons  vu  plus  haut,  des  géodésiqucs,  l'élé- 
ment linéaire  sera  réductible  à  la  forme 

ds^=  du^-hCJdv\ 
et  l'on  aura  de  plus 


En  exprimant  que  RR'  ne  dépend  que  de  u,  on  serait  conduit  à 
la  forme  suivante  de  C 

où  u  désigne  une  fonction  de  w  et  V  une  fonction  de  c,  et  qui 
convient  à  des  surfaces  bien  plus  générales  que  les  surfaces  de  ré- 
volution. Mais  nous  laisserons  ce  point  de  côté  pour  le  moment. 
Si  l'on  remplace,  dans  l'équation  (75),  a  par  une  fonction  déter- 
minée de  u,  elle  se  ramène  à  la  suivante 
,      ^  ./      du     dHi\ 

où  J>  est  aussi  une  fonction  déterminée  et  qui  convient  à  toutes 
les  géodésiques  de  la  surface. 

Considérons,  en  particulier,  les  géodésiques  tangentes  aux  dif- 
férents points  de  l'une  des  courbes  de  paramètre  Ua,  que  nous 
désignerons  par  (C").  Si  M  est  un  point  de  cette  courbe,  la  géodé- 
sique  tangente  en  M  donnera  lieu,  dans  le  voisinage  de  ce  point. 
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ou  p  aesignc  le  rajon  de  courbure  géodésique  de  (C")  en  M,  i 
qui  résulte  inimédiateoienl  (le  l'inspeuiion  du  triangle  MPQ  dui 
la  fig.  72. 


si  l'on  porte  ces  valeurs  dans  l'équation  (77),  on  reconnaîtra  im- 
médiatement que  la  courbure  géodésiqoe  en  M  est  une  fonction 
déterminée  de  w„  et  qu'elle  est,  par  suite,  constante  en  tous  les 
points  de  (C"), 

Ce  résultat  nous  suffit  pleinement.  11  est,  en  effet,  très  aisé  de 
démontrer  que,  si  une  famille  de  courbes  parallèles  est  formée 
lie  cercles  géodéskjues,  la  surface  est  applicable  sur  une  sur- 
face de  révolution  de  telle  manière  que  ces  cercles  géodésiques 
et  les  parallèles  de  la  surface  de  révolution  soient  des  courbes 
co  rresp  ondantes. 

Cette  proposition  s'établit  immédiatement  ;  il  suflît  de  remav- 
quer  qu'elle  se  traduit  par  l'équation 

où  S  est  une  fonction  déterminée  de  ((.  L'intégration  nous  donne 
la  forme  suivante  de  C 

qui  convienlaiix  surfaces  de  révolution. 
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LIVRE  VII. 

LA    DÉFORMATION    DES    SURFACES. 


CHAPITRE  I. 

AilAMÈTKËS    DlFFÉriEftïIËLS. 

i  relatives  d  di,o\  couibea  tiacëes  aui'  une  surface.  —  Dé- 
iiaitioii  des  paramètres  difl 'rentiela  du  premiLi  ordre  A»,  ^{'s,^),  6(if,  4)'  — ■ 
Paramètre  du  second  ordre  A  -f  melliode  de  M  Beltrami;  formule  analogue 
à  celle  de  Green,  —  Espres'iioii  du  iïjoq  de  eouibuie  géodésiijue  d'une  courbe 
au  moyen  des  paramètres  diHerentiela  —  Les  fotmatiotis  de  M.  Beltrami  per- 
mettent d'obtenir  tous  les  invanaats  dilTéientrels  de  l'élément  linéaire.  — 
Emploi  des  paramètres  difféientiels  dans  la  solution  de  divers  problèmes  où 
il  s'agit  de  ramener  rélémeat  lintaire  a  une  foime  spéciale.  —  Calcul  des  pa- 
ramètres différentiels  des  fonctions  les  plus  simples  —  De  l'emploi  de  l'inva- 
riant du  second  ordre  dans  I  étude  du  problêmi.  de  la  représentation  conforme 
et  des  systèmes  isotlierme  Démonstration  due  M.  Beltrami,  du  tliéoiime 
de  Ganss  relatif  à  respie-iaion  de  h  r  aibuu  totale 


672.  On  sait  toute  rimporlauce  du  voie  attribué  aus  deux  pa- 
ramètres différentiels  du  premier  et  du  second  ordre  de  Lamé, 
soit  en  Physique  mathématique,  soit  dans  la  théorie  des  coordon- 
nées curvilignes  de  l'espace.  M.  Beltrami,  dans  une  série  de  beaux 
iravaux  qui  remonte  à  i  865  ('  ),  a  constitué  pour  les  surfaces  une 


(')  Voir Belih AMI,  liicerche  di  aiiallsi applicata  alla  Geometria  {Giomale 
di  Matematiclie,  t.  Il;  iB65), 

—  Sulla  teorica  générale  dei parametri  differeitzîali  (Memarie  delta  Accor 
demia  délie  Scie/ise  deW  TsCitulo  di  Bologna,  série  H,  t.  VIII;  1869). 

—  Délie  variabili  complease  sopra   una  superficie  qualunque  {Aiinali  di 
Matematica,  série  II,  t.  I,  p.  3ag}  1867). 

—  Zur  Théorie  des   Krummungsmaasses    {Mathematische  Annalen,   i.   I, 

p.  5-35;  iseç)). 

D.  —  III.  t;f 
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ihéoric  analogue  et  non  moins  nlile,  en  suivant  les  idées  et  les 
méthodes  déjà  appliquées  dans  le  cas  de  trois  dimensions.  C'est 
cette  théorie  que  nous  allons  maintenant  exposer,  afin  de  com- 
pléter l'ensemble  des  notions  fondamentales  qui  apparaissent  dans 
la  solution  des  différents  problèmes  de  la  tliéorie  des  surfaces. 
Prenons  l'élément  linéaire  sous  la  forme  de  Gauss 

(i)  ds'-----  Edu^-i-iFdudv'j-GA-'-, 

et  soit 

l'équation  d'une  famille  de  courbes.  Si  l'on  désigne  par  du.  dv  les 
différentielles  relatives  à  un  déplacement  sur  celle  des  courbes 
(le  la  famille  qui  passe  au  point  («,  c),  on  aura,  comme  on  sait, 

lin  _        I        à-ù  du  _  T        àtf 

di  ~  Ur/ïifà^'         ~ds~       H/iâ  au 

H,  Ao  dcsignanl  les  expressions  saivantes,  déjà  employées, 

(3)  H  =-  /EG  -  ■  F^ 

'\ùvj  '     du.  dv  \àu/ 


Le  signe  attribué,  dans  les  formules  (a),  au  radical  y'ia  cor- 
respondra au  sens  suivant  lequel  on  se  déplacera  sur  la  courbe. 

Imaginons  maintenant  que  l'on  se  déplace  à  partir  du  point 
considéré  suivant  une  autre  courbe  de  la  surface  et  représen- 
tons par  la  caractéristique  S  les  différentielles  relatives  à  ce 
nouveau  déplacement.  Si  l'on  désigne  par  w,  <o'  les  angles  qiii  dé- 
terminent les  tangentes  aux  deux  directions  considérées,  w  se 
rapportant  à  la  courbe  (tp),  nous  aurons  (n"  496) 
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m,  en  siibstiiQant  les  valeurs  de  du,  dv^ 

(Ej-Fj')s«-('Gf-FfV. 
■  ,  ,  \    df  du/  \     du  ov  / 

(5)       ;mio.(«-»)=  jj-;= 


La  première  de  ces  formules  peut  s'écrire 

_  Srs 

et,  comme  tontes  les  quantités  qui  figurent  dans  le  second  membre 
oni  une  signification  absolument  indépendante  du  choix  des  va- 
riables u  et  p,  on  reconnaît  immédiatement  que  Acf>  est  «n  înva- 
rianl  dont  la  valeur  demeurera  la  même  pour  la  même  fonction  o 
et  le  même  point,  quel  que  soit  le  système  de  coordonnées  auquel 
on  rapporte  la  surface. 

Le  second  membre  de  l'équation  (6)  peut  être  légèrement  trans- 
formé. Remarquons,  en  effet,  que 

est  la  projection  du  déplacement  Ss  sur  la  normale  à  la  courbe  (a), 
le  sens  des  projections  positives  correspondant  à  i'angic  cj  -|-  ^"  ■ 
En  désignant  cette  projection  par  Bn,  on  aura  donc 

(7)  *''^^=2- 

Si  l'on  suppose  que  le  déplacement  ait  lieu  effectivement  sui- 
vant la  normale,  on  reconnaît  que  \/à.:s  estladéi'ivéede  a  suivant, 
la  normale.  Cette  propriété  a  déjà  été  établie  d'une  manière  gé- 
nérale au  n"  372. 

Toutes  les  fois  que  la  fouction  ç  satisfait  à  l'équalion 
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nous  avons  vu  que  les  courbes  (f),  obtenues  en  égalant  la  l'onc- 
tion çj  à  une  constante,  sont  parallèles  les  unes  aux  autres  et  l'on 
peut  ajouter  que  o  —  Oq  désigne  la  longueur  qu'il  faut  porter  sur 
les  géodésiques  normales  à  l'une  d'elles  (cpo)  pour  obtenir  les  diffé- 
rents points  de  la  courbe  (f).  Plus  ^généralement,  si  o  satisfait  à 
l'équation 

l''(tp)  désignant  une  fonction  quelconque  de  (f,  on  aura  encore  une 
famille  de  courbes  parallèles;  car,  si  l'on  pose 


'-/; 


;'t,  par  conséquent,  les  courbes  (a')  ou,  ce  qui  est  la  mémo  cbosc, 
'es  courbes  (ip)  seront  parallèles. 

Il  ne  sera  pas  inutile  d'examiner  le  cas  où  la  [buction  e,  satisfait 
à  l'équation 


Alors,  si  l'on  se  déplace  sur  la  courbe  (a),  on  aura 
dtp  (l(f 

-—  du  -l-  -r-  (ÏIJ  =  {I, 

et,  comme  l'équation  eu  f  ne  contient  que  le  rapport  des  dérivées 
de  ç>,  on  pourra  éliminer  ces  dérivées,  ce  qui  conduira  à  l'équation 

ds''—  Edu^-h-iF  (ludv -i-G  df^--  o. 

11  _y  a  donc  deux  familles  pour  lesquelles  la  fonction  o  satisfait 
à  l'équation  (g)  :  ce  sont  les  deux  séries  de  courbes  de  longueur 
nulle;  chacune  d'elles  peut  être  considérée  soit  comme  formée  de 
lif^nes  géodésiques  (11°  517),  soit  comme  composée  de  courbes 
parallèles. 

673.  Du  paramètre  différentiel  A»,  nous  pouvons,  en  appliquant 
une  méthode  générale,  déduire  d'autres  invariants  se  rapportant 
à  deux   fonctions.  Si  l'on  y  remplace  a  par  <d  +  7>i,  X  désignant 
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une  const.iinte  quelconque,  on  obtiendra  un  résiiltal  de  la  forme 

Le  coefficient  de  ).  sera  évidemment  un  nouvel  invariant  que 
nous  désignerons  par  i('f,  i)-  Le  développement  des  calculs  nous 
donne 

,      •  •.  __      àv  ài'  Xdudv'^àv  àii }  ~^     du  au 

(lo)  i{?-  V)  -  EG-Pa 

On  voit  que,  pour  i  =  s,  i(tf>i  ^)  se  réduit  à  A-i. 

On  peut  encore  établir  l'existence  du  nouvel  Invariant  de  Ja 
manière  suivante.  Imaginons  que,  dans  les  formules  (5),  ou,  5i' 
se  rapportent  à  un  déplacement  sur  une  courbe  de  la  famille 

En  appliquant  les  formules  (2),  on  aur^ 


0.V        £1  /iri,  àv  w  H  v'Ai  ait 

et  la  substitution  des  valeurs  de  ùu,  Se  dans  les  formules  (5)  nous 
donnera 

\     ,    .    ,  du  dv        au  àv 

{,!)  '  .nu»-..    _  — ^^^^^ 

Ces  relations  mettent  d'abord  en  évidence  la  propriété  d'inva- 
riance du  symbole  A(tp,  iji)  ;  mais  elles  nous  conduisent  également 
à  un  nouvel  Invariant  que  nous  désignerons  par  0(a,  i};)  et  qui  a 
pour  expression 

Les  formules  (i  1)  s'écrivent  alors  de  k  manière  suivante  : 

Il  résulte  immédiatement  de  ces  relations  que,  si  l'on  considère 
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les  Jeux  courbes  rléfinies  par  les  équalions 

et  lin  point  commun  à  ces  deux  courbes,  la  condilioii  pour  qu'elles 
soient  tangentes  en  ce  point  s'exprime  par  la  relation 

ef  la  condition  pour  qu'elles  soient  orthogonales,  par l'cqnytion 

Les  formuler  (i  i)'  nous  conduisent  immcdiaiement  à  l'identité 

On  rencontre  ici,  pour  la  première  fois,  un  fait  qui  se  présente 
fréquemment  dans  les  théories  analogues.  Les  invariants  que  nous 
avons  introduits  ne  sont  pas  distincts,  et  l'on  pourrait  exprimer 
0(cp,  <^)  en  fonction  de  Ay,  A'];  et  i(!p,  ^)l  mais  l'expression  ainsi 
obtenue  serait  irrationnelle,  el  l'on  ne  peut  se  dispenser  de  con- 
server 0,  sauf  à  tenir  compte  de  la  relation  (  1 3). 

674.  Nous  allons  maintenant  définir  le  paramètre  différentiel 
du  second  ordre.  Pour  cela,  nous  considérerons  avec  M.  Beltrami 
l'intégrale  donble 

i!  =  /"  Ac?,  '!')  ch  =  r  A(ç,  ^)n  du  rfi', 

étendue  aune  portion  simplement  connexe  de  la  surface,  limitée 
par  un  contour  (G).  Si  l'on  pose 


1 

^Ti,~ 

ai 

II 

(14) 

In  =  h? 

au 

=g- 

du. 

-          ÏT" 

* 

l'inlégtale 

deviei 

idra 

//( 

du           ùi>  1 
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Écrivous-Ia  sous  la  forme  suivante 

et  appliquons  la  formule  de  Green  à  [a  première  intégrale  du 
second  membre.  Nous  aurons  évidemment 

l'intégrale  simple  étant  étcndne  au  contour  (C),  parcouru  dans 
un  sens  convenable. 

Or,  d'après  la  seconde  formule  (5)  et  d'après  les  valeurs  de  M 
et  de  N,  on  a  évidemment 

Udç  —  Ndur^--  ds  C05(U>  —  <"')>/ i'^, 

w  et  w' désignant  ics  angles  formés  en  chaque  point  avec  l'axe 
des  X  du  trièdre  (T)  par  la  tangente  à  la  courbe  o  =  const.  et  la 
tangente  au  contour  limite  (G).  Introduisons  à  la  place  de  w' 
l'angle  (il" 


qui  détermine  la  direction  de  la  normale  au  contour,  dirigée  vers 
l'intérieur  de  l'aire.  On  aura  alors 

M^i-  —  Nrftj  --  —  ds&\a{ru"—iu)s/^'s. 

D'autre  part,  si  l'on  suppose  que  l'on  parcoure  un  chemin  Jnli- 
niment  petit  hii  dans  la  direction  de  cette  normale,  la  formule  (6) 
nous  fera  connaître  la  dérivée  de  a  relative  à  ce  déplacement 

Nous  aurons  donc 

M  dv  —  Ndu-^—  '-ds. 

La  formule  (i5)  prend  alors  la  forme 
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et,  par  suite,  l'intégrale,  double  du  premier  membre,  qui  s'op- 
prime en  fonction  de  quantités  absolument  indépendantes  du 
chois  des  axes,  est  un  invariant.  Il  en  sera  évidemment  de  même 
de  rélément  de  cette  intégrale;  si  donc  nous  posons 


développant  les  calculs, 


1  ijCD  sera  un  invariant,  linéaire  par  rapport  au: 
et  la  formule  {17)  pourra  s'écrire  sous  la  formea 


//i,„«*--/.??A-//*. 


Nous  avons  supposé  que  l'aire  était  limitée  par  un  seul  contour 
et  que  les  dérivées  de  (p  et  "J^  étaient  continues  à  l'intérieur  de  ce 
contour.  Si  nous  avions  à  considérer  une  aire  limitée  par  plu- 
sieurs contours,  il  suffirait  de  remplacer  l'intégrale  simple  qui 
ligure  dans  la  formule  par  la  somme  des  intégrales  analogues 
relatives  à  tous  les  contours.  Si  les  conditions  de  continuité 
cessent  d'être  réalisées  pour  des  points  ou  pour  des  lignes,  on 
entourera  les  régions  où  se  trouvent  les  discontinuités  par  des 
courbes  que  l'on  joindra  à  celles  qui  limitent  l'aire  considérée. 
Nous  n'insisterons  pas  sur  toutes  ces  remarques  qui  ont  déjà  été 
présentées  à  propos  du  théorème  de  Green  (n°  CM), 

673.  Nos  démonstrations  supposent  essentiellement  le  change- 
lent  de  variables  réel;  mais  il  est  clair  que  les  propriétés  d'inva- 
ance  subsistent  même  quand  on  emploie  des  coordonnées  îma- 
naires.  Il  suffit,  pour  s'en  rendre  compte,  de  remarquer  que  les 
propositions  établies  sont  susceptibles  d'une  vérification  directe 
par  le  calcul  algébrique,  et  il  tombe  sous  le  sens  que  cette  véri- 
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fication  est  absolument  indépendante  de  la  réalité  ou  de  rima^l- 
narité  des  variables  ou  des  é(^ualions. 
Une  fois  obtenus  les  deux  invariants 

on  peut  en  déduire  une  i'oiile  d'aulres 

Aitç,      û(o,  itf),      e((p,  ici 

Les  trois  invariants  nouveaux  que  nous  venons  d'écrire  sont  tous 
tes  trois  du  second  ordre.  En  voici  d'autres  du  troisième 

AAi^,     i4(-?,l9),     ie(o,i-p),     i^i.?,     A\,f,     .... 

Nous  verrons  plus  loin  que  les  formations  précédentes  donnent 
lous  les  invariants;  mais  nous  reconnaîtrons  encore,  dans  l'étude 
d'un  problème  important,  qu'elles  ne  les  donnent  pas  toujours 
sous  la  l'orme  la  plus  sinaple. 

676.  Avant  d'aborder  les  théories  généraîes  qui  reposent  sur 
l'emploi  des  paramètres  différentiels,  nous  allons  montrer  com- 
ment ils  peuvent  intervenir  utilement  dan5  l'étude  de  quelques 
questions  particulières. 

Considérons  d'abord  une  surface  rapportée  à  un  système  de 
coordonnées  rectangulaires.  Si  le  carré  de  l'élément  linéaire  est 
pris  sous  la  forme 

ds^—  A'  du^-i-  C  dv'', 

le  rayon  de  courbure  géodésique  des  courbes  c -r.  const.  est  déter- 
miné par  la  formule 

[  __  j_  dA 

p  "       AC  (ic  ' 

et  il  doit  être  porté,  s'il  est  positif,  du  côté  où  c  augmente.  Or 


'       ^'^'^'■)  =  -ciÂ^' 

_d/A\__    r_^_    i_ 
^  dv  \C/  "       C"  ai'       Cp 
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on,    en    remplaçant  y-   cL    C   par  leurs  ^lalciirs   tirées    Jes  rela- 
tions précédentes, 

Cette  formule,  ne  contenanlplus  <jiie  des  invariants,  sera  appli- 
cable dansions  les  cas.  Par  s\iite,  le  rayon  de  courbure  géodésique 
d'uQe  courbe  représentée  dans  un  système  quelconqLie  de  coor- 
doQûées  par  l'éqnalion 

<f(«,p)  =  0 

sera  donné  par  la  formule 


./ii 


le  seos  positif  du  rayon  étant  celui  pour  lequel  d-^  est  positif  ('). 
On  déduit  de  l'équation  précédente  que,  si  la  famille  de  cour- 
bes (ta)  est  formée  de  lignes  géodésiques,  la  fonction  ^  doit  satis- 
faire à  l'équation  du  second  ordre 

(■io)  i(rp,i9)-'iiçi,7--o. 

Supposons  maintenant  que  l'on  donne  deux  foncLions  ^,  h  et 
que  l'on  demande  de  calculer  l'accroissement  de  i};  quand  on  par- 
court un  chemin  infiniment  petit  sur  la  courbe 

Les  différentielles  du,  d<^  relatives  à  ce  déplacement  ont  été 
calculées  plus  haut;  on  a  trouvé 


ds       H  i/is 
Ij  viendra  donc 


è^  _dj^du       à^dv_  _  «0^_'fj 
àsif       àii  ds        (11!  ds  J'^ 


[')  Oi!),TliAiir,  RicEiche,  urL.  XXI,  et  Afalkematische  A 


y  Google 


ProposoDs-noiis,  par  exemple,  étant  donnée  nue  courbe  (tp),  de 
calculer  la  dérivée  de  la  courbure  géodésique  par  rapport  à  l'arc 
(|uand  on  se  déplace  sur  cette  courbe.  On  calculera  p  par  la  for- 
mule (19),  et  l'application  de  la  formule  précédente  donnera  on- 

(„)  i^eCfj). 

ds  ^/i^ 

On  calculerait  de  même  les  dérivées  suivantes  de  p. 

677.  Soient  maintenant  tp  et  iJj  deux  fonctious  distinctes.  Sup- 
posons que  l'on  détermine  un  point  de  la  surface  par  les  valeurs 
de  a  et  de  A,  le  carré  de  l'élément  linéaire  prendra  la  forme 

ds^  =  E  df--i-  iFdf  rfij;  -^  Grf-t^. 

11  est  aisé  de  voir  que  l'on  pourra  exprimer  E,  F,  G  en  fonction 
des  invariants  du  premier  ordre  de  a  et  de  i.  En  effet,  si  l'on  cal- 
cule ces  invariants,  on  aura  les  trois  équations 

^"f  =  ËG"-F!'         ^'^  ^  ËG^IT^'         ^(?''i')==  EG-i'^" 
qui  peuvent  être  résolues  par  rapport  à  E,  F,  G,  et  nous  donnent 


'  4^4.}.  — A=(f,'(')' 
-4(-D,4-) 


(2-^) 


Le  carré  de  l'élément  linéaire  aura  donc  pour  expression 
4i{;  rfo2 —  2i('j),  il)  df  d^  -T-  4ç  rf'^' 


oAl^.  — i=(tf.,t[;_| 


le  dénominateur,  qui  est  &-(f,^'),  ne  sera  pas  nul  tant  que  les 
fonctions  tp  et  ijj  seront  distinctes. 

Cette  expression  de  l'élément  linéaire  va  nous  permettre  d'é- 
tablir une  proposition  que  nous  avons  annoncée  plus  haut  et  de 
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montrer  que  tout  invariaul  composé  avec  les  coefficients  E,  F,  G 
et  leurs  dérivées,  i^onlenant  d'ailleurs  une  ou  plusieurs  fonctions 
a,'];,  ...  et  leurs  dérivées  jusqu'à  un  ordre  déterminé,  peut  être 
obtenu  à  l'aide  des  symboles  A,  ©  de  M.  Bellrami. 
Soii,  en  effet, 


une  telie  fonction.  Les  coefficients  E,  F,  G,  nous  venons  de  le 
voir,  s'expriment  d'une  manière  simple  au  moyen  des  trois  para- 
mètres 

i((,     ic,    à{u,v). 

D'ailleurs,  si  X  désigne  une  fonction  quelconque,  on  a,  d'après 
lii  définition  même  de  l'invariant  6, 


Il  suit  de  là  que  toutes  les  dérivées,  et  par  suite  l'invariant  I, 
peuvent  s'exprimer  au  moyen  des  symboles  A,  0  appliqués  un 
nombre  suffisant  de  fois  aux  fonctions 


U  suffit  donc,  pour  démontrer  immédiatement  la  proposition 
que  nous  avons  en  vue,  de  supposer  que  l'on  a  pris  pour  les  va- 
riables u  et  V  deux  des  fonctions  to,  i,  ...  qui  entrent  dans  l'in- 
variant. 

S'il  entre  une  seule  fonction  f  dans  cet  invariant,  on  pourra 
lui  adjoindre  et  prendre  pour  J>  un  de  ses  invariants,  par  exemple 
A^  OH  Aa'f .  Tous  les  invariants  d'une  seule  fonction  peuvent  donc 
être  obtenus  par  l'emploi  simultané  et  répété  des  opérations  A  et 
ia,  appliquées  à  cette  seule  fonction. 

G78.  Parmi  les  questions  dont  la  solution  peut  être  rendue 
plus  facile  par  l'emploi  des  invariants,  on  peut  encore  signaler  la 
suivante. 

Supposons  qu'étant  donnée  une  surface,  on  propose  de  mettre 
son  élément  linéaire  sous  la  forme 

(a3)  ds^==f(^)dfA-^2o(oi)dpdq^:b{<,)d,j^ 
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OLL  /,  f,  '^  sont  des  fonctions  données  et  connues  de  a,  mais  où  a, 
p  el(/  sont  trois  fonctions  à  déterminer.  On  reconnaîtra  immé- 
dlatemejit  que,  si  l'élément  linéaire  est  donné  sous  la  forme 

ds^  -^  E  dii''-i-  îF  dit  d'.'  -h  G  d^^, 

K,  p  el  q  doivent  satisfaire  aux  trois  équations  simultanées 

(o=/,.,(*)%,,(„||+«.,(ï)'. 

dont  l'intégration  donnerait  la  solution  complète  du  problème.  La 
théorie  des  paramètres  différentiels  permet  de  former  une  équa- 
tion du  second  ordre  à  laquelle  satisfera  l'une  des  inconnues  p,  q 
et  qui  remplacera  le  système  précédent. 

On  a,  fin  effet,  en  prenant  l'élément  linéaire  sous  la  forme  (aH), 


ou,  si  l'on  de 
(■ri) 

signe  le  ,ee<m<l  membre  |j».-  x(.), 
\p=,-ll,,.). 

Il  vient  cnsui 

le,  en  regardant  5.  comme  exprimé  en  fonction 

>  el,.  ,, 

C!  de  ?, 

-  entre  les  quatre  éq«ations(25),  (26) 
et  (37)  conduira  à  unerelation  entre  les  invariants  de/>,  qui  pourra 
ensuite  être  écrite  avec  des  variables  quelconques  et  sera  pré- 
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cisémentl'équalîondu  second  ordre  cherchée.  Le  calcul  se  simplifie 
beaucoup  si  la  l'onction  f  est  nulle. 

Gomme  première  application,  proposons-nous  de  ramener  l'éli'- 
ment  linéaire  à  la  forme 

(  18)  ds^  —  i{dp^-^  dq"^). 

Nous  trouverons  immédiatement  qrie^  doit  satisfaire  à  l'équation 

iî/i  ^-  o. 

Nous  reviendrons  plus  loin  (n*'  681)  sur  ce  résultat. 

Envisag^eons  niainteuant  la  forme  suivante  de  l'élément  linéaire 
(■jg)  ds^  -T.  eos^a  dp--\~  sin^a  rf^-. 

Elle  correspond  à  une  décomposition  de  la  surface  en  rectangles 
infiniment  petits  dont  les  diagonales  sont  toutes  égales  ou,  si  l'on 
supprime  les  côtés  de  ces  rectangles  en  laissant  les  diagonales,  à 
une  décomposition  do  la  surface  en  losanges  dont  les  côtés  sont 
tous  égaii^.  On  a  ici 


Telie  est  l'équation  du  second  ordre  dont  dépendra  la  solution  (in 
problème.  Remarquons  que,  si  l'on  efTectuc,  dans  la  formule  (29), 
la  substitution  linéaire 

P  =l>'-'-'f:        <}  '^P'-'ï, 
on  obtient  la  forme 
(3i)  ds-=  dp"^-\-  dq"'-\~  1  cos'2a  dp'  d,q' . 

identique  à  celle  que  nous  avons  rencontrée  dans  l'étude  du  pro- 
blème de  M.  Tchebycheff  [p.  liîci]. 

Nous  étudierons  enfin  la  forme  suivante 

(3a  )  ds^—  a  dp^-h  -  dq^, 

qui  se  présente  dans  la  tbéorie  des  Cartes  géographiques.  Si  l'on 
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fait  correspondre  à  chaque  point  de  la  surface  le  point  du  plan 
dont  les  coordonnées  rectangulaires  sont  p  el  cj^  on  aura  une  re- 
présentation plane  de  La  surface  dans  laquelle  les  aires  seront  con- 
servées et,  de  plus,  on  pourra  former  un  système  orthogonal  avec 
les  courbes  de  la  surface  qui  correspondent  aux  droites  du  plan 
parallèles  aux  axes  coordonnées.  On  peut  encore  caractériser  la 
forme  précédente  de  l'élément  linéaire  en  disant  que  la  surface 
peut  être  partagée  par  les  lignes  coordonnées  en  rectangles  qui 
ont  tous  la  même  surface.  On  a  ici 

ce  qui  donne  ponr/i  l'équalion 

(33)  it/-,  ^p)  =  \pi.,p. 

Dans  le  cas  des  surfaces  développables,  cette  équation  se  Icacisforme 
ciisénieiU  en  une  de  celles  que  nous  avons  étudiées  au  Livre  IV. 

679.  Nous  indiquerons  maintenant  comment  on  calcule  les  in- 
variants des  fonctions  les  plus  simples.  Signalons  tout  d'abord  les 
formules  suivantes  que  le  lecteur  établira  aisément 

i./,„,....,.(|)-.,.....4f.<., .,...., 


I^)^ 


(34) 


i'-/-g'— —g--— "â'<-p>- 


les  termes  non  écrits  se  déduisant  de  ceux  qui  figurent  dans  les 
seconds  membres  par  de  simples  permutations.  Ces  identités  per- 
mettent de  calculer  les  invariants  des  fonctions  composées  quand 
on  connaît  ceux  des  fonctions  simples  a,  p,  .... 

Supposons  la  surface  rapportée  à  ses  lignes  de  courbure;  dé- 
signons par  X,  y,  z  les  coordonnées  du  point  de  la  surface  par  rap- 
port à  des  axes  fixes  et  par  a,  a',  a";  b,  b' ,  b" ;  c,  c',  c"  les  neuf 
cosinus  qui  déterminent  la  position  du  trièdre  (T)  par  rapport  aux 
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a\es.  On  aura,  comnio 

on  sait, 

1    1  Jx 
A  jTt  ^  "■ 

\  c  à.-  =  *' 

A  au       *  ' 

1  i^        ,. 

(  ^  -.  R  ^  =  0, 

is^RÎî'.. 

,       ii,-R^' 

loutes  les  notations  du  Tableau  V  [II,  p.  386]  étani  conservées. 
Ces  forniales  permettent  de  calculer  les  valeurs  suivantes  des  in- 


' 

' 

-  iv  " 

■  \v 

^{y.,^)  =  -c-c% 

i(<: 

:',  o'}- 

a-, 

■"  'r 

e(j;  ^)  ^  r, 

e[( 

■',  c")  -. 

-  Tû 

,         ,,  --irt,'        bb'  ,        ,         ha'        ab' 

Introduisons  maintenant  les  distances  de  l'origine  a\\  plan  Laiig-cnt 
et  aux  plans  principaux  :  si  nous  les  désignons  respectivement  p;u' 
I>,  Q,  Q',  oniUiL-a 

L'applicalion  des  équations  (34)  et  (3^)  nous  donnera 

Dans  ces  Ibriimles  figurent  sculcincnl  les  iuviiiianls  du  preiiner 
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ordre.  Pour  calculer  les  paramètres  différentiels  du  second  ordre, 
il  faut  se  rappeler  que  les  dérivées  premières  des  neuF  cosinus  peu- 
vent s'exprimer  en  fonction  de  ces  cosinus  et  des  rotations  dont 
les  valeurs  ont  été  déjà  données  au  Tableau  V.  On  a,  par  exemple, 

''^'~  AG  du\A  àu)'^  AC  dp\G  àv  ) 


"  ÂG  àu^ 
-  JL^    ■ 


^icp>^ 


nt  les  rotations  par  leurs  valeurs  et  faisant  les 


(îo) 


K?r-i)-(i-^> 


Cette  remarquable  formule,  signalée  depuis  longtemps  par  M.  Bel- 
trami,  montre  que,  dans  les  surfaces  minima,  toutes  les  sections 
par  des  plans  parallèles  forment  une  famille  isotherme  (n°  209). 
On  trouvera  de  même 

(40'A.P-~-(è-H^)-p(jI,^^) 


u^R'^R'J 


-t)- 


Si  l'on   applique  maintenant  les   formules  générales  (34),  on 
obtiendra  les  deux  relations 

■i/l^,  J,  ■-'      \dx)        \&y)        \tiz)        \    àx  éy  àzj 


Le  carré  qui  figure  dans  la  dernière  est  purement  symbolique, 
c'est-à-dire    qu'après  l'avoir   effectué,   on    devra   remplacer  les 

produits  tels  que  -r 


~  ày 


paru 


formules  sont  dues  encore  à  M.  Beltrami. 
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Si  l'on  prend 

on  en  clédulL 

(43) 


On  trouvera  encore 


(44)  i(to,  P)=- 


R         R' 


680.  Pour  compléter  cette  étude  rapide,  il  nous  reste  à  montrer 
comment  l'invariant  linéaire  du  second  ordre  intervient,  soit  dans 
la  théorie  des  systèmes  isothermes  et  delà  représentation  conforme, 
soil  dans  l'examen  d'une  question  très  intéressante  qui  a  été 
abordée  pour  la  première  fois  par  M.  Beltrami  ('),  mais  qui  a  été, 
dans  ces  derniers  temps,  l'objet  d'études  approfondies  de  la 
part  de  M.  Klein  (2). 

Étant  donné  un  plan,  pour  lequel  le  carré  de  l'élément  linéaire 
est  défini  par  la  formule 

tïs^  —  dx^-',-  dy'', 

on  sait  qu'une  fonction  d'une  variable  imaginaire  est,  par  défini- 
tion, celle  dont  la  différentielle  est  le  produit  d'une  fonction 
quelconque  par  l'un  des  facteurs  linéaires  de  ds'^,  c'est-à-dire 
celle  pour  laquelle  on  a 

dQ=  Mida: -h  i  dy). 

Étant  donnée  de  même  une  surface  quelconque  réelle  dont 
l'élément  linéaire  aura  pour  expression 

di^  =  E  dii^  H-  3  F  du  dv-hG  dv'<, 
u  et   v  étant  des  variables  réelles,  nous  décomposerons   d.s'^    en 


(')  Voir  le  Mémoire,  cité  plus  haut,  des  Annali  di  Matemalica. 
{')  Klein  (F.),  Ueber  Riemann's  Théorie  der  algebraiscken  Funclloite 
ihrer  Intégrale.  Leipzig,  1883. 
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deux  fadeurs 

H  désignant  comme  d'iiabitude  le  radical  \/EG  —  F-,  Une  fonction 
complexe  Q  dn  point  (;;,  c)  de  la  surface  sera  celle  qui  satisfera  à 
l'équation 

(45)  d>.i  =  Mf^Ëdii-t-  ^'y_l^  dv\ 

par  conséquent,  si  l'on  désigne  par  v.  le  facteur  réel  ou  imagi- 
naire qui  fail  de  l'expression 

une  différentielle  exacte,  et  si  l'on  pose 

(46)  x( /f'  du  H -=—di']  —  dx-^-  idy, 

on  voit  que  il  sera  une  fonction  de  la  variable  complexe  x  -h-iy- 
Si,  dans  l'équation  précédente,  on  change  i  en  —  i  et  si  l'on  dé- 
signe par  x'  la  fonction  conjuguée  de  x,  on  aura 

(47)  -iUv.du^    " 
et,  en  multipliant  membre  à  membre  les  cqiialions  précédentes,  on 

Cette  équation  nous  motilre  que  x  el  y  sont  deux  fonctions 
isothermes  conjuguées.  On  le  voit  donc,  dès  que  la  surface  est 
rapportée  à  un  système  isotherme,  la  définition  d'une  fonction 
complexe  sur  la  surface  devient  identique  à  celle  que  l'on  prend 
pour  point  de  départ  dans  la  représentation  de  la  variable  com- 
plexe sur  le  plan.  En  d'autres  termes,  dès  qrie  l'on  connaît  une 
représentation  conforme  de  la  surface  sur  le  plan,  les  fonctions 
complexes  du  point  de  la  srrrface  sont  identiques  aux  fonctions 
complexes  du  point  correspondant  dans  le  plan. 
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Réciproqriemenl,  supposons  que  l'on  ait  oblenu  par  uo  procédé 
quelconque  une  fonction  Û 

li  =  P  +  (Q 
satisfaisant  à  l'équation  (45)-  En  changeant  i  en  —  (  dans  cette 
équation  et  désignant  par  Q'  l'imaginaire  conjuguée  de  ti,  on  aura 

(49)  dO!  =  M' L/E  du  -.  ^^^  d.\ 
et,  par  suile, 

(50)  diidQ'=  MW  di°-=  dP'^d(i''. 

Ainsi  la  connaissance  d'une  fonction  complexe,  d'ailleurs  quel- 
conque, permetlra  d'effectuer  la  représentation  conforme  de  la 
surface  sur  le  plan. 

Il  résulte  immédiatement  de  la  formule  (5o)  que,  si  l'on  connaît 
deux  fonctions  complexes  sur  deux  surfaces  différentes,  on  réali- 
sera une  représentation  conforme  des  surfaces  l'une  sur  l'autre  en 
faisant  correspondre  les  points  pour  lesquels  les  fonctions  ont  la 
même  valeur;  car,  si  l'on  désigne  par  ds'  l'élément  linéaire  de  la 
seconde  surface  et  par  N,  N'  les  quantités  analogues  à  M,  M',  on 
aura,  pour  les  éléments  correspondants, 

j\IM'  ds^  =  NN'  ds'^  =  da  dû', 
ce  qui  démontre  la  proposition.  Ce  résultat,  qui  a  été  signalé  pai'- 
ticulièrement  par  M.  Klein,  comprend  en  particulier,   ou  plutôt 
présente  sous  une  forme  nouvelle  ceux  qui   ont  été  déjà  doiiné>. 
(Livre  II,  Ghap.  III). 

681-  II  nous  reste  maintenant  à  mettre  eu  évidence  les  rapports 
de  la  théorie  précédente  avec  les  invariants.  Pour  cela,  nous  allons 
chercher  les  équations  qui  définissent  les  fonctions  complexes, 
quand  le  système  de  coordonnées  est  quelconque.  L'équation  {i')) 
nous  donne 


,„;"»"'^' 

ï-^ 

et  l'élimination  de  M  conduit  i 

i  l'jquatio. 

(5.J                                    Ef-(V 

-")£-- 
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qui  caractérise  les  fonctions  complexes.  On  peut  encore  rcciire 
sous  la  forme  équivalente 

«S -("-'«)£-«■ 

Il  résulte  rinmédiatement  de  ces  équations   que  la  ronction  L> 
satisfait  à  l'équation 


Réciproquement,  si  une  fonction  Q  a  son  premier  invariant  nul, 
elle  satisfait,  soit  à  l'équation  (oi),  soit  à  celle  qu'on  en  déduit  par 
le  changement  de  signe  de  H;  en  d'autres  termes,  elle  est  fonction 
de  l'une  des  variables  déjà  employées  ic  +  iy,  x  —  iy. 

On  vérifiera  également,  par  un  calcul  facile,  que  n  satisfait  à 
l'équation 
(541  ia!--o. 

Eludions  maintenant  la  relation  entre  la  parlic  réelle  V  ot  la 
partie  imaginaire  Q  de  Q. 
L'équation  (53)  développée 

o  =  iiî  =  iP  — iQ-i-i(4(P,  Q) 
nous  donne 

il'  -  iQ,        i{P,  Q)  =  0. 

Ces  relations  entre  les  invariants  de  P  et  de  Q  montrent  que  les 
courbes  obtenues  en  égalant  à  des  constantes  la  partie  réelle  et  la 
partie  imaginaire  de  Q  se  coupent  à  angle  droit.  Ce  résultat 
pouvait  être  prévu:  il  est  une  conséquence  de  l'équation  (5o). 
D'autre  part,  si,  dans  les  équations  (5i)  et  (Sa),  nous  séparons 
les  parties  réelles  el  les  parties  imaginaires,  nous  obtiendrons  les 
deux  systèmes  équivalents 


<)Q 
du 

F  dP 

"  H   Ou 

E  àV 

G  dV 

F  dP 
H  >W  ' 

âP 

E  dQ 

F  dQ 

F   dQ 

GdQ 
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L'élimination  de  P  entre  les  deux  premières  équations  ou  de  Q 
entre  les  deux  dernières  nous  montre  que  P  et  Q  sont  dos  solutions 
de  l'équation 

ce  qui  d'ailleurs  résultait  déjà  de  l'équation  (54). 

Réciproquement, tontes  les  fois  que  l'on  connaîtra  une  solution 
quelconque  6  ^^  Q  de  l'équalion  (5j),  les  formules  (56)  nous 
permettronl  de  déterminer  par  une  quadrature  une  fonction  P,  ce 
qui  donnera  une  fonction  complexe  Q  =  P -H  l'Q  du  pointeur 
la  surface.  On  peut  donc  énoncer  la  proposition  suivante  :  La 
solution  réelle  la  plus  générale  de  l'équation  (37)  est  fourme 
par  la  partie  réelle  ou  par  la  partie  imaginaire  d'une  fonction 
complexe  du  point  sur  la  surface.  Par  suite,  si  l'élément  linéaire 
peut  être  ramené  à  la  forme 

/.h"-=  \{dx--^  <ly^), 

la  solution  la  plus  générale  de  l'équation  (5^)  est 

C'est  d'ailleurs  ce  que  l'on  reconnaît  immédialemenl  en  profi- 
tant des  propriétés  d'invariance  de  l'équation  (i5)  et  l'écrivant 
avec  les  variables  x,  y  ;  car  elle  prend  alors  la  forme  simple 


•>.  lox'      <iy'\ 

682.  M.  Beltrami  a  montré  comment  on  peut  rattacher  à  sa 
théorie  la  proposition  que  nous  devons  à  Gauss  relativement  à  la 
courbure  totale.  Soient,  conformément  aux  notations  employées 
plus  haut,  K  et  /,'  deux  facteurs  qui  fassent  des  expressions 


ctes  d[x  -\-  iy)  et  d{x  —  iy).  Les  facteurs 


y  Google 


les  plus  généraux  ayant  la  même  propriété  seront  respectivemeiil. 

X(f(»-t-ij),     -a' '^'{x  ^  iy), 

cp  et  ij/  désignant  des  fonctions  quelconques;  de  sorte  que  si  l'on 
veut  ramener  ds-  k  la  forme 

ds^  --  X  dx  di^, 
la  valent-  la  plus  générale  de  X  sera 


Par  conséquent,  pour  tous  les  systèmes  de  coordonnées  et  pour 
toutes  (es  valeurs  possibles  de  x  et  de  v.',  la  fonction 


aura  toujours  la  même  valeur.  Nous  obtenons  ai 
riant  :  on  peut  le  calculer  comme  il  suit. 
La  fonction  x  doit  satisfaire  à  l'équation 

rf(y.v'Ë)    _  _à_  K(F-^tlI) 

àv'    ~  du       ^/£ 

qui  donne 


En  multipliant  par  — p— >  on  aura  de  même 

En  se  servant  de  ces  deux  relations  pour  calculer  i^  logx,  oi 
obtient  immédiatement  ce  résultat 

-   -   '     d   /      .(>logx        F—  j'H  àE        F  — in    à    F -+- éH\, 
'  ''^■'^  "  H  d«  \_     '     de     ^  ~ÏEH~  Ji7  ~  ^";^~  ;iâ  ""  y/g     / 
i.   ^  /■l'Iog^-       ^/^  _à_  F  +  Œ.   _  _i_  ^\ 
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où  y.  s'élimine  de  lui-même.  Si  Ton  tliangc  i  en  —  ;,  /.  en  x'  eL  que 
l'on  ajoute  l'équalion  obtenue  à  la  précédenle,  on  trouve,  en 
divisant  par  2  et  en  réduisant, 


I   ,    ,       ,— ;        \      à  l       \   dC        F    ,}E\ 


t  da       H  di>        EH  du] 

D'après  la  manière  même  dont  nous  l'avons  obtenu,  cet  inva- 
riant doit  s'annuler  dans  le  cas  où  l'élément  linéaire  est  réductible 
à  !a  forme 

rfs2  ^  d^--  -i-  dy'i . 

et  dans  ce  cas  seulement.  D'ailleurs,  on  reconnaîtra  aisément,  en  le 
comparant  à  la  formule  (16)  [II,  p.  364],  qu'il  est  identique  à  la 
courbure  totale.  Mais  on  peut  aussi  établir  ce  dernier  résultat 
directement  en  le  déduisant  des  propriétés  mêmes  d'invariance  que 
nous  avons  signalées. 

Supposons,  en  effet,  que  l'on  veuille  calculer  la  valeur  de  l'inva- 
riant pour  un  point  M.  Prenons  pour  axes  des  .x  et  des  y  les  tan- 
gentes principales  en  ce  point.  Si  B.  et  R'  sont  les  raj'ons  de  cour- 
bure principaux  eu  ce  point,  l'équation  de  la  surface  datis  le 
voisinage  de  M  sera 

(''i)'  ^^  Vk  "^  ÏR*  H-.--. 

On  aura,  en  cboisissant  a:  et  y  comme  coordonnées  curvilignes 
d'un  point  de  la  surface, 

(60)      E  =  TH-  -^-  -...,  F-  -^,  ■:-,...  G  r^  r-i-  ^^,  -■-.... 


Si  l'on  porte  ces  valeurs  de  E,  F,  G  dans  la  formule  (58)  et  si 
l'oa  remarque  que,  pour  w  =^  =  0,  est  la  seule  des  dérivées 

premières  et  secondes  de  E,  F,  G  qui  ne  soit  pas  nulle,  on  trou- 
vera, pour  le  poiut  M, 

(6.)  Llosï-S^,^,-,. 
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Tel  est  le  résultat  établi  par  M.  Beltrami.  Les  considérations 
par  lesquelles  on  le  démontre  ne  diffèrent  pas  essentiellement  de 
celles  que  JVT.  O.  Bonnet  a  développées  dans  le  Mémoire  sur  la 
théorie  des  surfaces  applicables,  inséré  auXLI"  Cahier  du  Jour- 
nal de  C Ecole  Polytechnique. 
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CHAPITRE  II. 


SOLUTION    D  UN    PROBLEME 
SURFACES    SONT    AP 

Deux  surfaces  pour  lesquelles  la  courbure  totale  est  constante  et  a  la  même  va- 
leur sont  toujours  applicables  l'une  sur  l'autre;  mais  on  ne  sait  réaliser 
cette  application  des  deux,  surfaces  l'une  sur  l'autre  que  dans  le  cas  où  la 
courbure  totale  est  nulle.  —  Si  l'on  saTait  déterminer  les  géodésiques  des  deux 
surfaces,  on  pourrait  réaliser  l'application;  mais  la  détermination  de  ces  géo- 
désiques  dépend  de  l'intégration  d'une  équation  de  Riecati.  ~  Méthode  permet- 
tant de  reconnaître  si  deux  surfaces  à  courbure  variable  sont  applicables  l'une 
sur  l'autre.  —  Cas  général.  —  Emploi  des  paramètres  différentiel  s.  ^  Cas 
particulier  ojï  les  coarbes  sur  lesquelles  la  courimre  totale  conserve  une  même 
valeur  sont  parallèles  les  unes  ans  autres.  —  Cas  plus  spécial  encore  où  ces 
courbes  forment  en  outre  ane  famille  isotherme  ;  les  surfaces  sont  alors  appli- 
cables sur  des  surfaces  de  révélation.  —  Étude  de  deux,  problèmes  parti- 
culiers; recherche  des  surfaces  réglées  qui  sont  applicables  sur  des  surfaces 
de  révolution  ;  recherche  des  surfaces  gauches  qui  so.nt  applicables  sur  une 
autre  surface  réglée  sans  que  les  génératrices  rectilignes  soient  des  courbes 
correspondantes  sur  les  deux  surfaces. 


683.  La  théorie  des  paramètres  dilTérenliels  permet  de  résoudre 
simplement  la  question  suivante  : 

Beconnaltre  si  deux  surfaces  sont  applicables  l'une  sur 
l'autre  ou  si  deux  formes  de  l'élément  linéaire  sont  équiva- 
lentes. 

Voici  ia  solution  tjue  nous  donnerons  de  cette  importante  ques- 

Commençons  par  considérer  le  cas  exceptionnel  où  la  première 
stirface  (S)  a  une  courbure  constante;  d'après  le  théorème  de 
Gauss,  la  seconde  surface  (S')  ne  pourra  être  applicable  sur  la 
première  que  si  elle  a  une  courbure  constante,  égale  à  celle  de  la 
première.  Supposons  que  cette  condition,  qui  est  nécessaire,  soit 
remplie  ;  nous  allons  montrer  que  les  deux  surfaces  seront  appli- 
cables l'une  sur  l'autre. 

En  effet,  considérons,  sur  une  surface  à  courbure  conslante  -^  • 
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un  Bj'Stèrae  de  coordonnées  formé  par  les  lignes  géodésiques 
qui  passent  par  un  point  fixe  quelconque  de  la  surface  et  leurs 
trajectoires  orthogonales.  Nous  avons  vu  (n"  599)  que  l'on  aura 
pour  l'élément  linéaire  la  forme  réduite 

(i)  ds^  =  a^{  du"- ^s,in^  Il  dv^). 

Si,  au  contraire,  la  courbure  estnégative  et  égale  à^  --7  on  trou- 
vera de  mpme 


ds'  -  a''  \du^  -h  /  ^.  A_l'  y  dv^~\ . 


Enfin,  si  la  courbure  était  nulle,  on  aurait,  pour  le  mcimo  sys- 
tème de  coordonnées, 
(3)  ds^^  du''-'r-  l'û-dv'^. 

Ces  trois  formes  réduites  nous  permettent  de  résoudre  com- 
plètement la  question  proposée.  Etant  données  deux  surfaces  (S), 
(S'),  de  même  courbure  totale,  nous  allons  démontrer  qu'elles 
sont  applicables  l'une  sur  l'autre,  et  cela  d'une  infinité  de  manières. 

Prenons  un  point  quelconque  M  sur  (S)  et  faisons-lui  corres- 
pondre,un  point  quelconque  M'  de  (S').  Gela  posé,  à  un  point  P  de 
(2)  ne  peut  correspondre  sur  (S')  qn'un  point  P'  dont  la  distance 
géodésique  à  M'  égale  la  longueur  de  la  ligne  géodésique  PM.  Je 
prends  un  point  quelconque  P'  satisfaisant  à  cette  condition  et  je 
dis  qu'on  peut,  de  deux  manières  différentes,  appliquer  les  deux 
surfaces  l'une  sur  l'autre  de  telle  sorte  qu'à  M  et  P  correspondent 
respectivement  M'  et  P'. 

En  effet,  rapportons  les  deux  surfaces  aux  systèmes  de  coordon- 
nées polaires  dont  les  pôles  sont  M  et  M'.  En  écrivant  que  les  arcs 
cori'espondants  sont  égaux,  on  sera  conduit  à  une  équation 

où  ip(«)  désigne  l'une  des  fonctions  ttj  sin«,  — ~ qui  figurent 

daiis  les  formules  (1),  (2),  (3).  Si  M  doit  correspondre  à  M',  on 
devra  avoir  aux  points  correspondants  u  -■=  u',  et,  par  suite,  l'équa- 
tion précédenle  deviendra 
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OLi,  en  intégrant, 

Soient  lit,,  i'i>  les  coordonnées  da  point  P;  ii\,  f'„  celles  de  P'.  En 
écrivant  que  P  et  P'  se  correspondent,  on  détermine  la  valeur  de  la 
constante,  eJ.  l'équation  enlre  i'  el  c'  devient 

Il  y  a  deux  solutions,  correspondantes  an  double  signe  du  second 
inembre. 

Considérons,  par  exemple,  deux  sphères  égales  et  deus  arcs 
de  grand  cercle  égaux  MP,  M' F  pris  respectivement  sur  ces  deus 
surfaces.  On  peut  amener  les  sphères  à  coïncider  de  manière 
que  M',  P'  soient  respectivement  en  M  et  P.  Alors  on  peut  établir 
la  correspondance  entre  les  deux  surfaces,  soit  en  regardant  comme 
homologues  les  points  de  deux  surfaces  qui  sont  maintenant  con- 
fondus, soit  en  faisant  correspondre  à  l'un  de  ces  points  son  symé- 
trique par  rapport  à  l'arc  MP,  Telle  est  ici  l'interprétation  géomé- 
trique des  deux  solutions  précédentes. 

684,  Nous  venons  de  démootrer  que  deux  surfaces  à  courbures 
constantes  et  égales  sont  applicables  l'une  sur  l'autre,  et  d'une  inii- 
nité  de  manières;  mais  îlne  résulte  pas  de  là  que  l'on  puisse  tou- 
jours réaliser  l'application  et  établir  les  équations  qui  relient  les 
deux  points  correspondants.  Pour  être  effectivement  appliquée, 
la  méthode  que  nous  avons  suivie  exige  évidemment  que  l'on 
connaisse  les  lignes  géodésiques  sur  les  deux  surfaces  données. 
Nous  sommes  donc  conduits  à  nous  proposer  la  question  sui- 
vante : 

Etant  donnée  une  surface  à  courbure  constante,  peut-on 
déterminer  ses  lignes  géodésiques? 

Dans  le  cas  oii  la  courbure  totale  est  nulle,  la  réponse  à  cette 
question  n'est  pas  douteuse.  Etant  donné  l'élément  linéaire  d'une 
surface  développable,  on  peut  toujours,  par  de  simples  quadra- 
tures, le  ramener  à  la  forme 

./..■' -h. //^. 
Par  suite,  l'équation    des    géodésiques,    qui    est    une    relation 
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linéaire  entre  x  ei  y,  s'obtiendra  dans  Ions  les  cas  par  (!e  simples 
quadratures. 
Soit,  en  effet, 

lin  élément  linéaire  pour  lequel  la  courbure  totale,  définie  par  la 
formule  (58)  du  Chapitre  précédent,  est  égale  à  zéro.  Il  résulte 
de  la  signification  même  de  cet  invariant  et.  de  la  méthode  que  nous 
avons  suivie  au  n"  683  que  l'on  pourra  ramener  l'élément  linéaire 
précédent  à  la  forme 

(  I  )  ds-  =  dx-  -.-  dj-\ 

et,  par  suite,  il  existera  une  fonction  'k  telle  que  les  deux  exprès- 


soient,  l'une  et  l'auive,  des  di  lier  en  lie  lie  s  exactes  d{^x-\-  iy)  et 
d{x  —  iy).  Si  nous  écrivons  les  conditions  d'intégrabîlité,  nous 
aurons  les  équations  de  condition 


Remplaçons  dans  ces  équations  X  par  e'!'-  et  i 
aux  dérivées  de  y.;  nous  aurons 


1   dF 

F     dE 

H  du 

ÏËH  du 

I    àG 

F     JE 

iHdw 

■2EH   ùf' 

J I  suffit  de  se  rappeler  que  la  courbure  totale  est  nulle  et  de  com- 
parer à  l'équation  (58)  du  Chapitre  précédent  pour  reconnaître 
qu'il  existe  effectivement  une  fonction  [«.  satisfaisant  à  ces  deux 
équations.  Cette  fonction  une  fois  déterminée  par  une  quadrature, 
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on  portera  la  valeur  e'V-  de  "k  dans  les  expressions  (5)  et  l'intégra- 
tion de  ces  différentielles  fera  connaître  ^  +  i^  et  ^  —  iy.  Il  suf- 
fira donc  de  trois  quadratures  efTectuées  sur  des  difTérenlielles  à 
deux  variables  pour  ramener  l'élément  linéaire  à  la  forme  (4)  et, 
par  sirite,  poiir  trouver  les  lignes  géodésiques. 

085.  Passons  aux  surfaces  à  courbiTre  constante  et,  pour  User 
les  idées,  supposons  que  la  courbure  soit  positive  et  égale  à  — 
(pour  une  surface  à  courbure  négative,  il  suffira  de  changer  a  en 
a\/ — I  dans  les  résultats  que  nous  allons  obtenir).'  Conservons 
toutes  les  notations  du  Livre  V  (Chap.  I);  il  est  clair  que,  la 
surface  ou  l'élément  linéaire  étant  donné,  si  l'on  détermine  pour 
chaque  point  la  position  du  trièdre  (T)  par  rapport  aux  lignes 
coordonnées,  on  aura,  en  chaque  point  de  la  surface,  les  transla- 
tions ^,  ^1,  r|,ïii  et,  par  suite,  les  rotations /■  et  r,  (n"  iSi).  Ces  six 
quantités  ne  changent  pas  lorsqu'on  déforme  la  surface  ;  par  con- 
séquent, si  l'on  veut  l'appliquer  sur  une  sphère  (S)  de  rajon  a, 
elles  auront  les  mêmes  valeurs  aux  points  correspondants  de  (S) 
et  de  (S).  Mais,  pour  le  point  de  (S),  les  deux  rajons  de  courbure 
principaux  sont  égaux  à  a  et,  de  plus,  les  directions  principales 
sont  indéterminées.  11  faut  donc  que  les  deux  équations  (lo)  [II, 
p.  35a],  qui  définissent  les  directions  principales,  soient  identi- 
quement vérifiées  quand  on  y  fait  p  =:  «.  On  obtient  ainsi  les 
équations 

Ç  -I-  aq   —  o,  r,  ■  -  ap   --  o, 

E[  +  (1^1  ^  o;         :^i  —  api  =  o, 

qui  déterminent  p,  q,  p,,  g,;  de  sorte  que  l'on  connaît  toutes  les 
rotations  et  les  translations  du  trièdre  (T).  La  détermination  ef- 
fective du  mouvement  de  ce  trièdre  et,  par  suite,  l'application  de 
la  surface  (S)  sur  la  sphère  (S)  dépendent  donc,  d'après  les  prin- 
cipes exposés  au  Livre  I,  de  l'intégration  d'une  équation  de  Ric- 
cati.  Or,  lorsque  celte  application  des  deux  surfaces  l'une  sur 
l'autre  sera  effectuée,  on  connaîtra  évidemment  les  lignes  géodé- 
siques de  (2);  elles  correspondront  au\  grands  cercles  de  (S). 
Ainsi  ; 

La  détermination  des  géodésiques  d'une  surface  à  courbure 
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totale  constante  et  différente  de  zéro  dépend  de  l'intégration 
d'une  équation  de  Biccati. 

686.  Supposons  maintenant  que  les  deux  surfaces  (S),  (S,) 
soienl,  l'une  et  l'autre,  à  courbure  variable;  soient  u,  v  les  coor- 
données qui  déterminent  un  point  de  (S),  «j  Vt  celles  qui  déter- 
minent un  point  de  (Si).  Pour  que  les  deux  surfaces  soient  ap- 
plicables l'une  sur  l'autre,  il  faudra  que  l'on  puisse  déterminer 
pour  «  et  y  des  fonctions  de  U{ ,  c,  donnant  identiquement 

et  cette  équation  nous  montre  tout  de  suite  que  u  et  v  doivent  être 
des  fonctions  indépendantes;  car,  si  u  était  fonction  de  y,  le  se- 
cond membre  serait  un  carré  parfait. 

L'application  des  méthodes  générales  conduirait  pour  m  et  c  à 
trois  équations  aux  dérivées  partielles  du  premier  ordre.  Le 
problème  posé,  envisagé  sous  ce  point  de  vue,  consisterait  donc  à 
reconnaître  si  ces  trois  équations  peuvent  être  vérifiées  par  un  ou 
plusieurs  sjstèmes  de  valeurs  de  u  et  de  c. 

Mais  les  propositions  que  nous  avons  établies  précédemment 
vont  nous  permettre  de  reconnaître  par  de  simples  éliminations 
si  les  deux  surfaces  (2),  (S))  sont  applicables  l'une  sur  l'autre. 
Nous  savons  d'abord  qu'aux  points  correspondants  des  deux  sur- 
faces les  courbures  totales  doivent  être  égales.  Si  nous  désignons, 
par  conséquent,  par  f(K,  v)  et  tpi(«i,  C))  les  expressions  de  la 
courbure  totale,  formées  respectivement  avec  les  éléments  des  sur- 
faces (S),  (Si),  nous  devrons  avoir  l'équation 

(7)  ç(«,  t>)-^,(;«i,  :>,)■ 

D'autre  part,  s'il  existe  une  transformation  de  coordonnées  per- 
mettant de  passer  de  l'élément  linéaire  de  la  surface  (S)  à  celui  de 
la  surface  (S,),  tout  invariant  de  la  fonction  y,  formé  avec  l'élé- 
ment linéaire  de  (S),  devra  être  égal  à  l'invariant  correspondant 
de  (fi  formé  avec  l'élément  linéaire  de  (Sj),  Cette  remarque  nous 
permet  de  former  une  suite  illimitée  de  relations  entre  u,  v,  u,,  Vi, 
qui  seront  toutes  nécessaires. 

Le  principe  suivant  va  nous  aider  à  nous  reconnaître  au  milieu 
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de  toutes  ces  relations  et  d'écrire  seiiieinent  celle*  qu'il  est  indis- 
pensable de  considérer. 
Soient 

denx  quelconques  d'entre  elles,  que  l'on  choisira  de  manière  à 
satisfaire  à  cette  unique  condition  que  les  deux  fonctions  ^  et  ijj 
soieut  indépendantes.  Alors  il  devra  en  être  de  même  des  fonc- 
tions fO)  et  '^\  ;  sans  cela,  les  surfaces  ne  pourraient  être  applicables 
l'une  sur  l'autre.  Dans  ces  conditions,  les  équations  précédentes, 
résolues  par  exemple  par  rapport  à  u  et  a  v,  définiront  une  ou 
plusieurs  correspondances  distinctes  entre  les  points  des  deux  sur- 
faces (S),(S|).  Il  est  donc  nécessaire,  d'après  la  tliéorie  même  des 
invariants,  que  l'un  au  moins  des  systèmes  ainsi  obtenus  de  va- 
leurs de  u  et  de  c  vérifie  les  trois  équations 


(9) 


A(?, 


où  l'indice  supéi'ieur  i  indique  les  paramètres  différentiels  formés 
avec  l'élément  linéaire  de  (S,  ).  Mais  nous  allons  montrer  que,  si 
la  conditioQ  précédente  est  nécessaire,  elle  est  aussi  suffisante. 
En  effet,  puisque  les  fonctions  (p  et  A  sont  indépendantes,  nous 
pouvons  déterminer  un  point  de  la  première  surface  par  les  valeurs 
qu'y  prennent  (p  et  ([/,  et,  d'après  la  formule  donnée  plus  liaiil., 
l'élément  linéaire  de  cette  surface  (S)  aura  pour  expression 


i.-h  rff  '  - 


24(o 


çi^ 


i!i)  do  d'If  -h  i^  I 


Do  même,  l'élément  linéaire  de  (S|  )  sera  réductible  à  la  forme 


-->                     A 

'^iâi4,i~(i'(ç„^,))-' 

et,  par  su 
et (9) no 

ite,  la  correspor 
us  donnera 

idance  établie  par  Jes  cinq  éq 

Notre  prL 

(position  est  doi 

icétabbe;  elle  permet,  on  va 

résoudre 

simplement  la  question  proposée. 

,(8) 


Reprenons  en  effet  l'équation  {y),  à  laquelle  nous  adjoln- 
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dfons  îa  suivante 

Si  Ap  n'esi  pas  une  fonclion  de  œ,  A''fi  ne  sera  pas  une  fonction 
de  tpi  ;  aiilrement  les  deux  surfaces  ne  pourraient  être  applicables 
l'une  sur  l'autre  ;  A',p  et  A'  f,  pourront  donc  jouer  le  rôle  des 
l'onclions  que  nous  avons  appelées  plus  haut  "^  et^,.  Le  sjstème 
des  équations  (8)  et  (9)  se  réduira  ici  an  suivant 

]     iç  =  iiO|, 

et  il  suffira  que  les  deux  dernières  équations  soient  des  consé- 
quences des  deux  premières  pour  que  les  surfaces  (2),  (S,)  soient 
applicables  l'une  sur  l'autre. 

Notre  raisonnement  ne  suppose  en  rien,  on  le  voit,  que  <p  soit 
la  courbure  totale  et  il  s'appliquerait  sans,  modification  si  l'on 
savait  «/«Wo/*;  que  deux  fonctions  quelconques  o(w,  c),  ^i(M|,  c,) 
doivent  prendre  la  même  valeur  aux  points  correspondants  des 
deux  surfaces.  Le  théorème  de  Gauss  n'intervient  dans  cette  ana- 
lyse que  pour  nous  faire  connaître  une  fonction  invariante.  Le 
fait  que  cette  fonction  est  la  courbure  ne  joue  qu'un  rôle  secon- 
daire dans  nos  raisonnements;  mais  il  n'en  est  plus  ainsi,  et  la 
signification  de  <f  reprend  une  grande  importance,  dans  les  cas 
particuliers  que  nous  avons  écartés  et  que  nous  allons  maintenant 
examiner. 


688.   Supposons  que,  pou 

V  la  surfac 

e(S),  Acpso 

■it  une  fonction 

detf,  F(<f.);il  en  sera  de  m< 

■me  pour 

l'autre,  et  1 

'on  devra  avoir 

évidemment 

'?i  =  r'(9i), 

sans  quoi  les  deux  surfaces  ne  seraient  pas  applicables  l'une  sur 
l'autre.  Nous  supposerons  cette  première  condition  satisfaite. 
L'équation 

Aç  =  F(ç) 

exprime  que  les  lignes  sur  lesquelles  la  courbure  totale  est  la 
même   forment  une  famille   de  courbes  parallèles.    Nous    avons 
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déjà  rencontré  au  n"  671  les  surl'aoes  jouissant  de  celte  proprlélé 
et  nous  avons  même  donné  la  forme  de  l'élément  linéaire  lorsqu'on 
prend  un  système  de  coordonnées  formé  de  ces  courbes  parallèles 
et  de  leurs  trajectoires  orthogonales.  Il  nous  suffira  de  remarquer 
ici  que  l'élément  linéaire  est  de  [a  forme  bic 


oùTo 

(II) 


ds^  ~  du^  -+-  C-  dv", 


On  peut  établir  entre  les  invariants  de  la  surface  une  relation 
jui  nous  sera  utile.  Si  l'élément  linéaire  d'une  surface  est  ramené 
i  la  forme 

ds"^—  du^-\-  C^  di>''. 


et  de  là  on  dédoit 


1  dC 


I  ô'-C 


(1=) 


AC«: 


«)  = 


-(i,«^ 


Cette  équation  est  tout  à  fait  générale.  Mais,  si  nous  supposons 
maintenant  que  la  surface  soit  une  de  celles  que  nous  voulons 
étudier  et  que  les  courbes  de  paramètre  u  soient  celles  sur  les- 
quelles la  courbiire  f  demeure  constante,  itf>  deviendra  une  fonc- 
tion de  ^;  w  sera  aussi  une  fonction  de  fp,  définie  par  réqualion(i  i), 
et  la  relation  (12)  se  transformera  dans  la  suivante 


qui  convient  a\ix  surfaces  dont  nous  nous  occupons  et  ne  contient 
d'ailleurs  qu'en  apparence  des  intégrales  et  des  radicaux. 

Revenons    aux  deux  surfaces  (2),  (S,).   Nous  savons  qu'aux 
points  correspondants  on  doit  avoir 


(i4) 


!f(w,  V)=  Ç,(Mi,<',), 


s  deux  relations, 
à  une  seule.  Nol 


n  vertu  des  hjpothès* 
i  obtiendrons  une  éqi 
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ex[irlmaiU  que  les  Invariauts  cki  second  ordre  sont  égaux,  c'esl- 
à-dirc  que  l'on  a 

Pour  la  simplicité  des  raisonnemeiils,  nous  écrirons  celte  équa- 
tion sous  la  forme  équivalente 


do    _ 
l  nous  lui  adjoindrons  la  suivante 


/rfo  ,    r    (il. 


""       ''('^''/l?)^"'"('"'=//ê;)- 

Cela  posé,  si  nous  supposons  que  A..  /  -  '-:  ne  soil  pas  une  fonc- 
tion  de  »  et  que  i?,  /    ,-L—=  ne  soit  pas  une  fonction  de  to,,  les  deux 

équations  (i4)  [qui  se  réduisent  à  une  seule]  et  l'équation  (i5) 
définissent  une  ou  plusieurs  correspondances  entre  les  points  de 
deux  surfaces.  Si  l'une  de  ces  correspondances  entraîne  comme 
conséquence  l'équation  (16),  les  deux  surfaces  seront  applicables 
l'une  sur  l'autre. 

En  effet,  en  vertu  de  l'identité  (i3),  les  équations  (i4)  et  (i5) 
entraînent  la  suivante 

'('•'■/;|)^"('-''/7fe)^ 

et  enfin  l'identité,  démontrée  au  n"  673, 

qui  a  lieu  pour  les  deux  surfaces,  nous  donnera  de  même 


Ai; 


La  correspondance  établie  est  donc  telle  que  les  deux  fonctions 
a,  iï  sont  égales,  ainsi  que  leurs  trois  invariants  du  premier  ordre  ; 
par  suite,  les  deux  surfaces  sont  applicables  l'une  sur  l'autre, 
en  vertu  du  principe  généra!  que  nous  avons  établi  tout  d'abord. 
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689.   Il  nous  reste  à  examiner  un  dernier  cas,  c'est  celui  où,  non 
seulement  As,  mais  A..  /  ^^  serait   une   fonetien   de    ç.   Gomme 


'V    Âî        'T 


,.^^ 


il  est  clair  que  cela  revient  à  supposer  i^tp  fonction  de  f. 

Si  ce  cas  exceptionnel  se  présente  pour  l'une  des  surfaces,  il 
devra  aussi  se  présenter  pour  l'autre,  et  l'expression  de  ijtf  en  fonc- 
tion de  f  ne  saurait  être  différente  pour  les  deux  surfaces.  Nous 
allons  montrer  que  ces  conditions  sont  suffisantes  :  si,  pour  deux 
surfaces  différentes,  A^ip  et  Atp  sont  des  fonctions  de  f  et  si  les  ex- 
pressions de  ces  deux  fonctions  sont  les  mêmes,  les  deux  surfaces 
sont  applicables  l'une  sur  l'autre  et  d'une  infinité  de  manières. 

Soit,  en  effet,  (2)  l'une  des  deux  surfaces.  En  posant 


el  rapportant  la  surface  au  même  système  de  coordonnées  que 
précédemment,  on  aura  pour  l'élément  linéaire 

8i  ii  désigne  une  fonction    quelconque,  l'espresslon  générale  de 
ijO  devient  ici 

Eu  prenant  donc  £i  =  'f ,  ou  trouvera 

i  dC  rff        d    df 
^  '       C  du  du       du  du 

ou,  eri  tenant  compte  de  la  relation  entre  œ  et  u, 

ce  qui  donne 

I   àC.  _  1     dr^ 

C  rhc  ~  ^^ 
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En  Inléffrant  eL  remplaçant  c/w  par  -p=,  ou  obtient  la  valeur  swi- 
/A? 
vante  de  C 

OLi  V  désigne  «ne  fonction  quelconque  de  v.  Substituons  celte  va- 
leur de  C  dans  l'élémenî  linéaire  et  remplaçons  V  </i'  par  dv,  nous 
obtiendrons  définitivement 

([jl  ds^^  --■-  H dvK 

Cette  formule  démontre  immédiatement  la  proposition  que 
nous  avions  en  vue.  Comme  elle  dépend  exclusivement  des  ex- 
pressions de  A(p,  Aïtp  en  fonction  de  y,  elle  sera  évidemment  la 
même  pour  les  deux  surfaces  considérées,  et  l'application  se  trou- 
vera réalisée  par  les  formules 


(,8) 


^  =  ^. 


a  désignant  une  constante  arbitraire.  Les  deus  surfaces  sont  alors 
applicables  l'une  sur  l'autre  d'une  infinité  de  manières,  ce  que 
l'on  n'aura  aucune  peine  à  s'expliquer  si  l'on  remarque  que  l'élément 
linéaire  donné  par  laformule  (17)  est  celui  qui  convient  aux  sur- 
faces de  révolution. 

Pour  établir  la  correspondance  entre  les  deux  surfaces,  il  suffira 
de  ramener  leur  élément  linéaire  à  la  forme  (17),  et  il  est  aisé  de 
reconnaître  que  cette  réduction  exige  une  quadrature  pour  chaque 
surface.  En  effet,  si  l'on  tire  de  l'équation  {17)  la  valeur  de  rfc,  on 
trouvera 

(19)  dv  =  =h  /i<û  ds^  ~  do^  e    -J    '^'       , 

et  le  second  membre,  ne  contenant  que  des  quantités  connues  ou 
des  invariants,  pourra  être  obtenu  sans  difficulté  quelles  que  soient 
les  coordonnées  choisies;  par  conséquent,  v  sera  donné  par  une 
quadrature. 
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690.  La  discussion  que  nous  venons  de  terminer  montre  qu'il  y 
a  seulement  deux  classes  de  surfaces  pour  lesquelles  l'applicalion 
peut  se  faire  d'une  infinité  de  manières  :  ce  sont  les  surfaces  à  cour- 
bure constante  et  les  surfaces  applicables  sur  les  surfaces  de  révo- 
lution. Les  unes  et  les  autres  sont  évidemment  applicables  sur 
elles-mêmes  d'une  infinité  de  manières.  L'analyse  précédente 
montre  d'ailleurs  d'une  manière  évidente  qu'elles  sont  les  seules 
jouissant  de  cette  propriété.  Toutefois  l'indétermination  n'est  pas 
la  même  dans  les  deux  cas  :  pour  les  surfaces  à  courbure  constante, 
le  mouvement  de  déformation  dans  lequel  la  surface  glisse  sur  elle- 
même  peut  amener  un  point  quelconque  en  tout  autre  point  de  la 
surface  ;  au  contraire,  dans  le  cas  des  sui'faces  à  courbure  variable 
applicables  sur  des  surfaces  de  révolution,  chaque  point  de  la  sur- 
face pourra  seulement  glisser  le  long  de  la  courbe  Heu  des  points 
pour  lesquels  la  courbure  totale  demeure  invariable. 

Signalons  cette  conséquence  que  les  surfaces  hélicoïdes  ou  de 
révolution  ne  peuvent  être  appbcables  les  unes  sur  les  autres  que  si 
les  hélices  ou  les  parallèles  sont  des  courbes  correspondantes  sur 
les  surfaces  que  l'on  considère.  Par  conséquent,  les  résuliats  des 
n"'  73  à  79  nous  donnent  bien  tous  les  hélicoïdes  et  tontes  les 
surfaces  de  révolution  qui  correspondent  à  une  forme  donnée  de 
l'élément  linéaire  ('). 

691.  Nous  allons  indiquer  différentes  applications  de  la  méthode 
précédente.  Cherchons  d'abord  s'il  existe  des  surfaces  réglées 
applicables  sur  des  surfaces  de  révolution.  Nous  savons  (n"  80) 
que  l'élément  linéaire  d'une  surface  réglée  rapportée  à  ses  généra- 
trices rectiljgnes  et  à  leurs  trajectoires  orthogonales  est  de  la  forme 

A,  B,  G  étant  des  fonctions  de  c.  On  peut  évidemment  choisir  la 

(')  Oq  consultera,  sur  le  problème  que  nous  venons  de  résouilre  : 

M1NDIN6  (F.),  Wie  sich  eittsckeiden  làsst  ob  zwei  gegebene  Flàchen  au/ 
eînander  abwickelbar  sind  oder  nicht;  nebst  BemerkiiTtgen  uber  die  Ftâelien 
mit  unverânderlichen  Ki-ilmmwigsmaassen  {Journal  de  Cretle,  t.  XIX,  iSSg). 

LioBViLLE  (  J.),  Notes  de  la  5'  e'dilioii  de  l'Application  de  l'Artafyse  à  la 
Géométrie  de  MonaE  (Notes  IV  et  V);  i85o. 

BosNEi  (O.  ),  Mémoire  su/'  la  théorie  des  surfaces  applicables  sur  une  sur- 
face donnée  (Journal  de  l'École  Polytechnique,  XLP  Cahier,  i863). 

Bertrand  (  J.),  Traité  de  Calcul  différentiel  et  intégral,  t.  1. 
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fonction  p  de  telle  manière  que  l'on  ait 
(21)  kC  —  B'-=i. 

Le  seul  cas  d'exception  est  celui  où  le  coefficient  de  di>^  est  un 
carré  parfait.  Alors  la  surface  est  développable  et  la  solution  de  la 
question  posée  devient  évidente  :  toutes  les  surfaces  développables 
sont  applicables  sur  le  cône  de  révolution. 

En  tenant  compte  de  la  relation  (31),  on  aura 


(2^) 


RU' 


Or  on  sait  que,  pour  toutes  les  surfaces  de  révolution,  les  lignes 
sur  lesquelles  la  courbure  est  constante  sont  parallèles  les  unes 
aux  autres.  Celte  propriété,  à  la  vérité,  appartient  encore  à  d'au- 
tres surfaces,  mais  elle  nous  suffira  pleinement  dans  ce  qui  va 
suivre. 

On  devra  donc  avoir  l'équation 

qui  caractérise  (n"  072)  les  familles  de  courbes  parallèles  et  qui 

A',B',  C  désignant  les  dérivées  de  A,  B,  C.  Si  nous  remarquons 
qu'en  vertu  de  la  relation  (ai),  on  a 

on    voit  que  nous   pourrons    donner  à   l'équation  précédente  la 
forme 

Pour  éliminer /(^),  nous  allons  diffcrcntier  en  supposant  que  g 
reste  constante,  ce  qui  donne  la  relation 
2(A'm^+2B'k4-G')(A'u-i-B')(?« 
_^[(A'„!+3B'm-G')(A''«î+2B''«-r-  G')'i--2.A'g'-]d<'~f>. 

Mais,  g  devant  demeurer  constante,  les  rapports  de  du  et  de  de 
sont  définis  par  l'équation 

af  rf^  =  o  =  ^-(Ak -h  B)  rfu-h  (A'f(5-1- 2B'((  +  C'}  rfu, 
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qui  donne 


On  aura  ainsi,  en  remplaçant  dans  l'équation  précédente  du,  dv 
par  les  quantités  qui  leur  sont  proportionnelles, 

(  (A'^/5^-2B'^(-^-C')[(A'M-^-B')(Â.'B!+aB'H^-C'} 
(23)  -(AK-t-BjCA'^î  +  ^B-B  +  C)] 

(       =2A'(A«  +  B)(AK5-h2Btn-G)a. 

Cette  relation  doit  avoir  lieu  identiquement.  Si  mous  égalons  les 
coefficienls  de  la  plus  haute  puissance  de  ((  dans  les  deux  mem- 
bres, nous  trouvons 

A'(A'2-AA°— 2A3)  =  o. 
Commençons  par  examiner  l'hj'potlièse 

A'  =  o,         c'est-à-dire         A  =  cousl. 
Alors  la  relation  (aS)  prend  la  forme 

(2B'«  +  C')[aB'ï«-HB'C'— (A(i-+-B,)(2B''M-i-C'')]  =  o. 

On  peut  vérifier  cette  équation  soit  en  annulant  le  premier  fac- 
teitr,  soit  en  annulant  le  second.  Dans  le  premier  cas,  on  a 

B'=C'  =  o 

et  à  cette  solution  correspond  la  forme  suivante  de  l'élément  li- 
néaire 

où  a,  b,  c  sont  trois  constantes  quelconques. 

Mais,  si  l'on  suppose  que  le  second  facteur  soit  nul,  on  aura 


Il  y  a  deux  cas  à  distinguer  suivant  qne  A  est  nul  ou  différent 
de  zéro  : 

i"  Supposons  A  =:  o;  nous  aurons,  en  tenant  compte  de  la  re- 
lation (21), 

B  =  i,        C^o,        C  =  mv^n. 
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ni  et  71  désignant  des  constantes.  On  a  donc 


2"  Soit  maintenant  A  7^  o;  il  vient 


692.  Il  noiis  reste  maintenant  à  examiner  les  solutions  de 
l'équation  (23)  ponr  les([uelles  A'  serait  diiFérent  de  zcro.  Il  est 
aisé  de  voir  qu'il  n'y  eu  a  aucune. 

En  effet,  si  A'  n'est  pas  nnl,  le  second  membre  de  la  relation 

(23)  ne  le  sera  pas  non  plus;  par    suite,  il  devra  être  divisible 
par  le  trinôme  A'«^+ a  B'(/ 4- C.    Il  faudra  donc  que  les  deux 

A(iS+aBi(-i-G  =  o,        A'«'-H2B'«-i-C'  =  o 

aient  au  moins  une  racine  commune.  On  pourra  donc  égaler  à 
zéro  leur  résultant,  ce  qui  donnera  la  relation 

(24)  (AC'-i'CA'— 2BB')î— 4(B2— A.C)(B'^  — AX')  =  o. 
Mais,  si  l'on  diffcrentie  l'équation  (21),  on  a 

(25)  AG'-hGA'— aIÎB'=o, 

de  sorte  que  la  condition  précédente  prend  la  forme  simple 
A'G'-B'a==o. 

Il  faudra  donc  que  A'k-+2B'h  +  C'  soit  un  carré  parfait; 
mais  alors  A«  +  B,  devant,  d'après  l'équation  (aS),  diviser 

(A'H  +  B')(A'uî  +  aB'«  +  C')s, 
admettra  nécessairement  la  racine  unique  dn  trinôme 

A'«î-i-2B'i(-+-C'; 
et,  par  suite,  les  deux  équations 
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devront  avoir  une  racine  commune.  Or  cela  est  impossible  tant 
que  A'  n'est  pas  nul;  car  l'élimination  de  u  conduit  à  la  condition 

A'B!-2B'A;B-i-C'A3=o, 

d'où  l'on  peul  fairedis  paraître  B'  an  mojen  de  l'équation  (aï),  et 

(B5--.AC)A'=o        011        A'^o, 
qui  est  en  contfadictlon  avec  noire  point  de  départ. 

693.   Donc  les  seules  so 
que  nous  avons  indiquées 


ms  de  la  question  posée  sont  celk 
premier  lieu  et  qui  correspondoi 
Irois  formes  suivantes  de  l'élément  linéaire 


a6)  <   rfsî=  rf(!2+  rA(u-H  mc+  K)i-h  ^1  dv--, 

^   ds'^  =  dii''-\-{yJtt+m\'-^n)dv'^. 
Ces  formes  peuvent  elles-mêmes  être  simplifiées  et,  en  dlstin- 
;uanl  tous  les  cas,  on  trouve  les  expressions  réduites 
(  ds'i—  dii''+udv^, 

'  ds^=du'^+{u  +  av)dv^. 
La    première    correspond    aux    surfaces    de  révolution   dont  le 


(2-) 


!St  défini 


^,P^^ 


1=  rfo, 


p  étant  la  distance  à  l'axe  et  z  la  distance  à  un  plan  perpendicu- 
laire à  l'axe.  Elles  sont  engendrées  par  la  révolution  de  la  déve- 
loppée d'une  chaînette  autour  de  la  base  de  cette  courbe. 

Parmi  les  surfaces  de  révolution  en  nombre  infini  (n"  76)  qui 
correspondent  aux  antres  expressions  réduites  (27)  se  trouvent 
l'alysséide  pour  la  deuxième  forme  {n°  66),  les  ellipsoïdes  et  les 
hyperboloïdes  de  révolution  pour  la  troisième,  le  paraboloïde  de 
révolution  pour  la  quatrième.  Nous  laisserons  au  lecteur  le  soin 
de  vérifier  tous  ces  résultais. 

Quant  aux  surfaces  réglées  qui  admettent  les  formes  précédentes 
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de  l'élément  linéaire,  on  les  déterminera  par  une  métliode  g^énéralc 
que  nous  ferons  connaître  plus  loin.  Nous  nous  contenterons, 
pour  le  momenl,  rie  remarquer  que  la  première  et  la  dernière  des 
formes  précédentes  ne  peuvent  correspondre  qu'à  des  surfaces 
dont  les  génératrices  rectilignes  sont  imaginaires. 

694.  Proposons-nous  maintenant  de  reconnaître  s'il  existe  des 
surfaces  gauches  applicables  sur  des  surfaces  gauclies  sans  que  les 
génératrices  rectilignes  des  deux  surfaces  se  correspondent,  ce  qui 
revient  à  rechercher  si  l'on  peut  résoudre  l'équation 
(28)  rf(t^-t-((î«5+'i6(H-  c)dv^=  du'"--*-  ((i]it'=-i-i6|«'-H  Ci)dv'^, 
où  a,  6,  c  désignent  des  fonctions  decet<ï|,/)|,C|dcs  fonctions 
de  v'  sans  supposer  que  v'  soit  une  fonction  de  v. 

Nous  admettrons,  comme  précédemment,  que  l'on  ait  choisi  v 
et  v'  de  telle  manière  que  l'on  ait 

(5(|)  ac  — !}'■----'-  aiC^—b\==  i. 

Alors  l'équation  relative  à  la  courbure  nous  montre  qu'aux 
points  correspondants,  on  doit  avoir 

et  notre  équation  (28)  devient 

du,^'-  du"'—  g-^idv'-  —  dv^). 
Elle  admet  une  première  solution 

du  —  ±--  du',         dv  ==t  c/y'. 
Mais  alors  les  génératrices  rectilignes  se  correspondent  dans  les 
deux  surfaces.  Cherchons  donc  d'autres  solutions. 
Écrivons  l'équation  sous  la  forme 

gi(dv  -[-  dv'){do  —  dv')  —  (du-h  da'){du.' —  du). 

Comme  le  signe  de  u'  importe  peu,  on  peut  toujours  supposer 
qu'il  y  a  proportionnalité  enti'e  les  deux  premiers  facteurs  de 
chaque  membre  et  poser,  sans  diminuer  la  généralité, 

g{dv  +  dv')~      \{da-v-  du'), 

g{dv—  dv')  —  -r- (du  —  €lu'). 
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Introduisons  les  variables  nouvelle; 


dv  -hdv'=  --  da,         dv  —dv  —  — ^  d'i. 

S  ff^     ■ 

Les  seconds  membres  devant  èlre  des  diffcrenlielles  exactes,  on 
pourra  poser 

A  étant  une  fonetion  de  a  el  \i  une  fonction  de  j3. 
On  déduit  de  !à 

(  g"-  =  —  ,\.n. 

,,  ,  \  dit=  dx  -I-  i/^,         du  =  dn.  —  d'^, 

l    _,         dy.        d&  ,  ,       d%        dS 

et,  par  suite,   en  choisissant  a  et  p   comme  variables  indépen- 
dantes 

(3„  ,i,.  =  (A-B)(î|!-f). 

On  retrouve  ainsi,  comme  il  fallait  s'y  attendre,  la  forme  de 
l'élément  linéaire  considérée  par  M.  Liouville. 

Pour  la  commodité  des  calculs  qui  suivront,  nous  allons  changer 
de  notations.  Posons 

1      A  =  ?,  B  =  p„ 

(3a)  }    dy^  _    dp  d'i   _   dp, 

R  et  R(  étant  des  fonctions  qui  dépendent  respectivement  de  p  et 
de  p,.  Il  viendra 

(^3)  ^'  =  -ppi, 
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et  les  fonctions  inconnues  devront  être  telles  que  l'on  ait 
(36)  —  ppi  =  a«!H-2iii -)-c  =  «i  (('2-1-261  (i' H- c„ 

a,  b,  c  el  a,,  è,,  c,  étanl  des  fondions  de  u  ei  de  p'  assujetties  à 
la  condition  de  vérifier  les  relations  (29). 

695.  On  pourrait  déterminer  les  fonctions  K  et  R,  par  la  con- 
dition que  nous  venons  d'énoncer",  mais  il  vaut  mieux  remarquer 
que  ia  courbure  totale  de  la  surface,  calculée  avec  la  forme  pri- 
mitive (  28)  de  l'élément  linéaire,  a  pour  expression 


(3;) 


(pp.)' 


On  peut  aussi  la  calculer  au  moyen  de  la  forme  nouvelle  (35) 
de  l'élémsnt  linéaire,  et  l'on  trouve  alors,  en  appliquant  par 
exemple  la  formule  (8)  [II,  p.  385], 

^  '  i?-pir    (?--pi)- 

Si  l'on  égale  les  deux  expressions  de  A,  on  aura  l'équation  fonc- 
tionnelle 

R  — li,    _    R'-i-H'i    ^ 4_ 

'■^'  '"(p-pi)"    (p-pi)="    i?p>y' 

qui  suffira,  nous  allons  ie  reconnaître,  à  la  détermination  des 
fonctions  R  et  R,  ;  mais,  au  lieu  de  résoudre  la  question  ainsi 
posée,  nous  la  généraliserons  un  peu  et  nous  rechercherons  si 
la  valeur  de  la  courbure  peut  être  une  fonction  quelconque  du 
produit  pp).  Nous  serons  ainsi  conduits  à  l'équation 

11 -R,  R'-<-R'i         ,-.      . 

qui  compi'cnd  la  précédente  comme  cas  particulier.  Pour  la  ré- 
soudre, nous  allons  la  différentier  totalement  en  supposant  que  le 
produit  pp(  demeure  constant,  c'esl-à-dirc  que  l'on  a 

dp  __  rfpi 

P    "        Pi  ' 

On   trouve  ainsi,  en  difforentiant  l'équation  (4o)  et  en  rem- 
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plaçant  rfp,  rfp,  par  p  el.  —  p,  respectivcmenl. 

i  _6(R-R,}(p  +  pO-3R'(2p-i-p.)(p-pi) 
'"'       /      -^3R;(ap,  +  p)(p-pO^(R;Pi-R"p)(p-p.)^=o- 

Prenons  la  dérivée  deux  fois  par  rapport  à  p  et  deux  fois  par 
rapport  à  p,  ;  nous  trouverons 

pR"-H4R'"=p,RV"-i-4R'i'- 

Par  suite  les  deux  membres  de  celte  ég;alité  doivent  avoir  Tiiie 
même  valeur  constante,  et,  si  nous  remarquons  que  ie  premier 
esl  la  dérivée  qualricme  âc  pTÎ,  iioas  vo^'onsque  l'on  doit  avoir 

Plî=/(P). 
/désignant  un  polj-nôme  du  quatrième  degré  à  coefficients  con- 
stants. L'équation  de  condition  (4')i  ^^  '''^''  ^^^^  P  =  pi'  "contre 
immédiatement  que  l'on  aura  de  môme 

PiRi-/(p,)- 

et  elle  est  d'ailleurs  vérifiée,  on  s'en  assure  aisément,  sans  qu'il 
soit  nécessaire  d'imposer  aucune  condition  aux  coefficients  de/(p). 

696.   Soit,  en  conséquence, 

(42)  Ap)  =  ^  +  mp  +  "?-  +  i;p'-i-ï?'. 

En  portant  les  valeurs  do  R  et  de  R,  dans  l'expression  de  la 
courbure,  on  tro 


Il  suffira  donc,  pour  avoir  la  solution   de  la  question  proposée, 
de  faire 

c'est-à-dire  de  prendre  poiTr/(p)  unpolyuôme  du  troisième  degré 
seulement.  Mais  alors  l'élément  linéaire  prendra  la  forme 


(44)  ds^  =  (p 


rp.foî       P,  rfpH 


qui  convient  aux   surfaces  du  second  degré    (n"  SO'i).   De  plu( 
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fjni,  d'après  les  formules  (34);  définit  les  deux  familles  de  courbes 


est  précisément  celle  des  ligues   asympto tiques,  c'est-à-dire   des 
génératrices  rectilignes  de  la  surface.  Ainsi  : 

Toutes  les  fois  que  deux  surfaces  réglées  sont  applicables 
l'une  sur  l'autre  sans  que  leurs  génératrices  coïncident,  elles 
sont  applicables  sur  une  même  surface  du  second  degré  de  telle 
manière  que  leurs  génératrices  rectilignes  correspondent  res- 
pectivement aux  deux  systèmes  de  génératrices  rectilignes  de 
cette  surface. 

On  peut,  il  est  vrai,  adresser  une  objection  à  l'analyse  précé- 
dente. En  prenant  A  el  B  pour  variables  indépendantes,  nous 
avons  esclu  le  cas  où  l'une  de  ces  fonctions  se  réduirait  à  une 
constante.  Mais  l'examen  de  ce  cas  spécial  n'olfre  aucune  diffi- 
culté et  n'infirme  en  rien  la  proposition  précédente.  Si  A,  par 
exemple,  se  réduit  à  une  constante,  la  forme  (3i)  de  l'élément  li- 
néaire est  celle  qui  convient  aux  surfaces  de  révolution.  Les  deux 
surfaces  réglées  qui  sont  applicables  l'une  sur  l'autre  auront  donc 
leur  élément  linéaire  défini  par  l'une  des  formules  {27).  Nous 
laissons  au  lecteur  le  soin  d'examiner  en  détail  ce  cas  particulier 
qui  le  conduira  seulement  aux  surfaces  applicables  sur  les  surfaces 
de  révolution  du  second  degré. 

697.  Nous  donnerons  plus  loin  une  démonstration  nouvelle  et 
plus  simple  de  la  proposition  que  nous  venons  d'établir  et  qui  est 
due  à  M.  O.  Bonnet  (').  Si  nous  avons  rapporté  la  précédente, 
c'est  qu'elle  conduit  à  un  résultat  qui  nous  paraît  mériter  d'être 
signalé.  Nous  avons  vu  que,  si  l'on  prend  pour  R  et  K,  les  valeurs 


{')  On  en  trouvera  deux  démonslratious  dilTérentes  dans  le  Mémoire  sur  les 
surfaces  applicables  de  M.  O.  Bonnet  {Journal  de  l'École  Polytechniqtie, 
XLII'  Cahier,  p,  44  et  suiv,;  1867). 
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les  plus  générales 

(45)  R  =  /l^^        n,=  ^^K 

P  ?i 

/(p)  étant  le  polynôme  défini  par  Téquatton  (42)1  la  coiirLure  est 
une  fonction  de  pp,  donnée  par  l'équation  (43).  Si  l'on  prend  les 
valeurs  de  «,  c,  u',  v'  définies  par  les  équations  (34))  l'élément 
linéaire  de  la  surface  pourra  être  ramené  à  l'une  des  formes 

D'après  l'expression  même  de  la  courbure  et  la  formule  (43)i  la 
fonction  g^,  exprimée  en  u  et  c,  devra  satisfaire  à  l'équalion 

et  de  même,  considérée  comme  dépendante  de  ;('  et  de  v',  elle  sa- 
tisfera à  f  équation 

L'équation  (46),  par  exemple,  s'intégre  aisément  et  nous  donne 
gi=Vcosin/^  -+-  V,  sin  u/^  +  V., 
V,  V(,  V2  étant  des  fonctions  de  v  assujetties  à  vérifier  la  relation 

'J 

On  peut  évidemment,  en  remplaçant  c  par  une  fonction  de  v, 
supprimer  cette  dernière  condition,  de  sorte  que  l'on  est  conduit 
à  considérer  des  surfaces  dont  l'élément  linéaire  est  exprimé  par 
la  formule  générale 

(48)  <;*'  =  da^-i-  (V  cos««-h  Vi  sin  au -\-V^}d^'', 

OÙ  a  désigne  une  conslante  quelconque  et  V,  V,,  V2  des  fonctions 
arbitraires  de  v. 

Cette  forme  de  l'élément  linéaire,  que  nous  rencontrons  pour  la 
première   fois,  comprend  comme  cas   particulier  celle  qui  con- 
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vient  aux  siirCaces  réglées.  ïl  suffit,  pour  le  reconnaître,  de  déve- 
lopper suivant  les  puissances  de  u  et  de  faire  tendre  a  vers  zéro, 
en  supposant  que  les  trois  premiers  coefficients  (de  «",  w,  et  u^) 
demeurent  des  fonctions  finies  et  déterminées  de  v- 
Si  l'on  a,  entre  les  fonctions  V,  la  relation 

on  retrouve  l'élément  linéaire  d'une  surface  à  courbure  constante  ; 
car  on  peut  exprimer  l'élément  linéaire 


Vo  et  V.i  désignant  des  fonctions  de  r.  Ainsi,  de  même  que  les 
surfaces  réglées  peuvent  se  réduire  aux  surfaces  développables, 
dont  la  courbure  totale  est  nuDe,  les  surfaces  dont  l'élément  li- 
néaire est  défini  par  la  formule  (48)  comprennent  comme  cas  par- 
ticulier celles  dont  la  courbure  totale  est  constante. 

L'analogie  se  complète  encore  par  la  proposition  que  nous  ren- 
controns ici  :  parmi  ces  surfaces  nouvelles,  il  y  en  a  une  qui  admet 
en  quelque  sorte  un  double  mode  de  génération,  c'est-à-dire  dont 
l'élément  linéaire  est  réductible  de  deux  manières  différentes  à  la 
forme  (48)-  C'est  celle  dont  l'élément  linéaire,  exprimé  en  fonc- 
tion des  variables  p  et  p,,  est  défini  par  l'équation  (44)  où  l'on 
supposera  que  /(p)  désigne  maintenant  un  polynôme  du  quatrième 
degré. 

Il  y  aurait  sans  doute  intérêt  à  trouver,  en  termes  finis,  les 
équations  d'une  ou  de  plusieurs  surfaces  admettant  l'élément  li- 
néaire (48);  mais  nous  aurons  à  revenir  sur  cette  question,  pour 
la  considérer  à  un  tout  autre  point  de  vue,  dans  l'étude  de  la 
géométrie  non  euclidienne. 
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CHAPITRE  m. 


LES    I 


[  Mémoire  deC  d         nddtem 

nants  D,  D',  D".  —  Expression  de  DD°— D  d  q 

entrent  dans  l'élénient  linéaire  et  de  leurs  d  R  d  ff 

entre  D,  D',  D"  et  les  ooefficienta  de  l'él   n  R  pp      h  m 

avec  les  formules  de  M.  Codazzi.  —  Équa  d  ff  d 

ptotiques,  des  lignes  de  courbure,  équation  d  b        p 

écrites  au  moyen  des  quantités  D,  D',  D".        Eq  dp 

du  second  ordre  auxquelles  satisfont  les  co  ^        P 

de  la  surface,  lorsqu'on  connaît  D,  D',  D".  —  Équation  aux  dérivées  partielles 
qui  détermine  les  surfaces  admettant  un  élément  linéaire  donné.  —  Les  carac- 
téristiques de  cette  équation  sont  les  lignes  asymptotiques  de  la  surface. 


698.  Après  avoir  indiqué  les  inctliocles  qui  permettent  de  re- 
connaître si  deux  surfaces  données  sont  applicables  l'une  sur 
l'autre,  nous  allons  étudier  une  question  non  moins  importante, 
et  nous  nous  proposerons  de  déterminer  toutes  les  surfaces  ayant 
un  élément  linéaire  donné  ou  applicables  sur  une  surface  donnée. 
Celte  question,  mise  au  concoiirs  en  iSSg  par  l'Académie  des 
Sciences,  a  été  l'objet  de  nombreux  et  importants  travaux  qite 
nous  avons  déjà  cités  (').  Il  est  curieux  toutefois  de  remarquer 
qu'une  étude  attentive  dn  Mémoire  de  Gauss  devait  conduire 
presque  immédiatement  et  sans  effort  à  l'équalion  aux  dérivées 
partielles  du  second  ordre  des  surfaces  applicables  sur  une  surface 
donnée.  Nous  allons  étudier  avec  les  détails  nécessaires  la  belle 


(')  Bour(E.))  Théorie  de  la  déformation  des  sur/aces  {Journal  de  l'École 
Polytechnique,  XXXIX*  Cahier,  i86a). 

BoKHBT  <0.),  Mémoire  sur  la  théorie  des  surfaces  applicables  sur  unesur- 
face  donnée  {Journal  de  l'École  Polytechnique,  XLI"  et  XLII'  Cahier,  i86S). 

CoDAZZi  (D.),  Mémoire  relatif  à  l'application  des  sur/aces  les  unes  sur  les 
autres,  envoyé  au  Concours  ouvert  sur  celte  question,  en  iSSg,  par  l'Académie 
des  Sciences,  déjà  cité  et  analysé  [II,  p.  369]. 
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méthode  de  Gauss;  il  nous  suffira  d'ajouler  quelques  relations 
nouvelles  poiir  obtenir  un  ensemble  toul  à  fait  équivalent  aux  for- 
iniiles  de  M.  Codazzi. 

Considérons  la  surface  dont  l'élément  linéaire  est  déiîni  par  la 
relation 


(t) 


ds'^=  Kdu^^'AV^dudv-hGdc^ 


A  l'exemple  de  Lamé,  désignons  par  le  signe  S  une  somme 
étendue  à  trois  termes  jouant  le  même  rôle  par  rapport  aux  trois 
axes  coordonnés.  Si  X,  y,  s  sont  les  coordonnées  rectangulaires 
du  point  («,  v)  de  la  surface,  nous  aurons 


(a) 


=  E, 


O  dit  du  '  0\t)i>/ 


et  ces  trois  équations  définissent  complètement  les  relations  qui 
existent  entre  les  coordonnées  rectangulaires  et  les  coordonnées 
curvilignes  d'un  point  quelconque  de  la  surface. 

Introduisons  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  en  ce  poiot. 
Si  l'on  pose,  pour  abréger, 


(3) 

H  =  /EG— 1-3, 

0.» 

oro,  on  désigiun 

t  par  c,  t',  c"  lies  cosin 

us, 

(4) 

.       1  Hy.^) 

Sà^  _  C     ^  — 


Kii  diEFcren liant  successivcm 
trouve 


Sàc  du  _^      Q    à'^cc  Q  ^  "^^  —  _  C     ^^^ 

dû,àû~~  O'^dû^"'  i^dvàu~      O''  àudo' 

Sda   dx  _       Ç\      à'^x  C  ^'^  1^  —  _  Q     £!£ 

ùïi  àv  ~~0^  Ouàv  '  O  Â-  df  ~      O "^  ('1'=  " 

Remplaçons  dans  les  seconds  membres  c,  c',  c"  par  leurs  valeurs 
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tirées  des  formules  (4)  et  posons,  ponrsbré 


d«2     du^ 

dy  àz 
du       du 

,      D'  = 

dy       àz 

~ài'       (Jv 

àudv     àuôv     àuàv 
dy  dj_ 


ôc   àw  __       D  Q  de  dw  _ 

du  du  H  '         \J  dv  dv 


I  vSdii.  dû  ~~  H'         O 

§àc  à^i^  _  Q  de  àx  ^ 
dû  àv  ~  Oàçàû~~ 


Ces  relations  vont  nous  permettre  de  déterminer  les  dérivées 
premières  de  c,  c',  c"  en  fonction  des  dérivées  premières  de  at,  y, 
z  et  de  D,  D',  D". 

Remarc|uons  d'abord  qu'en  tenant  compte  de  l'identité 

ôc  ,  de'         ,  ôc' 


m  lit  n  étant  deux  coefficients  à  déterminer.  On  poi 
en  introduisant  deux  inconnues  nouvelles,  écrire 


substitue  ces  valeui 
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équations  (7),  on  trouve  les  relations 


qui  feront  coni 

naître  ;)>,  n,  m'. 

«'.On  obtient  ainsi  If 

;s  valeui 

f 

FD'-GD 

FD  — ED' 

1 

'"  ~       m      ' 

"       ■       H^         ' 

(M)                               < 

,      FD°-GD' 

,      FD'-ED" 

{ 

H»        ' 

H»        ' 

entre  Iesf[uelle 

s  existent  les  reli 

itions 

(.3) 

<-,'£-(«■- 

,      DD"-  D'î 
H' 

dont  nous  aurons  à  faire  usage.  L'expression  DD"  —  D'- joue  nn 
rôle  1res  important.  Gauss  a  montré  qu'on  peut  l'exprimer  esclu- 
sivenieni  au  moyen  des  dérivées  de  E,  F,  G.  Il  suffit  pour  cela  de 
s'appuyer  sur  les  identités  suivantes. 

699.   En  différen liant  les  équations  (a),   on  a  évidemment 

\Oàu  du''      ~~  ~i  ou'  O  Ou  dudv~  i  ùv' 

l  Q  àv  da  dv       1  au'         \J  àv    ât'^  a  àv 

Différentions  par  rapport  à  11  la  seconde  des  formules  (2)  et 
retranchons-en  la  dérivée  de  la  première  par  rapport  à  (-■  ;  nous 
trOTiverons  ainsi 

Qàa:  (>',?7  _    àF        I  i)E 
^'■''  Odw   du'  ~  du.        1  àv' 

On  démontrera  par  nn  procédé  analogue  la  relation 

/i6)  C—  —  ^  — -'^. 

'■  O  au  dv^        09       2  du 

Enfin,  si  l'on  di£férentie  l'équation  (i5)  par  rapport  à  c  et  que 
l'on  en  retranche  la  dérivée  par  rapport  à  u  de  la  troisième  équa- 
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tion  (T4)t  on  obtiendra 

nous  poserons,  pour  abréger, 

La  multiplication  des  déterminants  D,  D"  noiis  donnera 

TiTt--      C— —      Qf^Y      nà^à^l 
!jàui  du      0\dii/        iJâudP 

ou,  eti  tenant  compte- des  formules  (a),  {i4)j  ('5)i 

Sdî^  d=£     dF  _  I  dG     iàQ.  \ 
dw*   (le'      dv       a  au     'i  àe  \ 

08)  DD-„  Ig  E  F     !. 


1  calcul  analogue,  on  trouvera 
C/'-^V     -  — 


et,  par  conséquent,  si  l'on  remarque  que,  dans  les  deux  détermi- 
nants, les  deux  termes  ,^-r-„-  -r-r  et  Vf-.  -,    )    ont  le  même  muiti- 
'  IJOu.^    de'        0\dudc/ 

plicateur,   et  si  l'on  tient  compte  des   formules    (17),    (18),   on 
obtiendra  la  formule  définitive 


T  dG     I  dG  I 


i  dE 


y  Google 


Ainsi  se  trouve  élabli  le  résultat  important  que  nous  avions 
annoncé  ;  le  second  membre  ne  contient  absolument  que  les 
coefficients  qui  figurent  dans  l'élément  linéaire  et  leurs  dérivées. 

700.  Les  relations  précédentes  constituent  tout  ce  que  l'on 
doit  à  Gauss  dans  cette  partie  de  la  théorie.  Celles  que  nous  allons 
ajouter  et  qui  s'en  déduisent  immédiatement  tiennent  lien  des 
formules  de  M.  Codazzi. 

Différenlions  la  première  des  équations  (8)  par  rapport  à  c,  la 
première  des  équations  (9)  par  rapport  à  u  et  égalons  les  deux 
nicre,  Nous  aurons 


Cette  équation  est  encore  vérifiée  quand  on  y  remplace  x  parj)' 
et  par  s.  Ajoutons  les  trois  équations  ainsi  obtenues  après  les  avoir 
multipliées  respectivement  d'abord  par  -r-,  -pi  -r-i  ensuite  par  ~, 
■j-f  -p;  nous  aurons,  eu  tenant  compte  des  formules  (a),  (i4)) 
05)  et  {,6), 


/dm        dm'\   _        (an 


„  l  dm        dm'\       ,^  /  à/i        ùn'\ 

Si  l'on  rapproche  ces  deux  formules  des  équations  (la)  et  (i3) 
et  si  l'on  remarq\re  que  DD"  —  D'^  dépend  seulement  des  coeffi- 
cients de  l'élément  linéaire  et  de  leurs  dérivées,  on  aura  constitué 
un  système  de  quatre  équations  qui  serviront  à  déterminer  les 
inconnues  m,  n,  m',  n'  quand  l'élément  linéaire  sera  seul  connu. 

Ce  système  peut  être  remplacé  par  le  suivant.  Substituons  aux 
quantités  m,  n,  m',  n'  leurs  expressions  en  fonction  de  D,  D',  D" 
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données  par  les  formules  (i  i).  Après  un  calcul  facile,  qui  peut 
même  être  beaucoiip  abrégé  si  l'on  tient  compte  des  relations  (lo), 
on  obtient,  à  la  place  des  deux  équations  (aï),  les  suivantes  : 


■■■(^ 

-*)+»(.i  =  *r^  =  57-''*:-:"'*l) 

V          de              du           diij 

\  î      de            du        ■/.      ou  j 

H-(ï- 

_'|;:)^D(iGg-G^+iFf) 

^.D'(^-Fg^,Ff  ^Ef) 

\i      OU           au           Ou        9.      àc  / 

Ces  deuï  équations  aux  dérivées  partielles,  jointes  à  la  rela- 
tion (ai),  serviront  à  la  détermination  de  D,  D',  D"  quand  on 
connaîtra  les  coefficients  E,  F,  G  de  l'élément  linéaire. 

Si  nous  nous  reportons  au  n"  503  [II,  p.  378],  nous  recon- 
naîtrons aisément  que  le  système  précédent,  formé  par  ies  équa- 
tions (21),  (24)  el  (a5),  est  tout  à  fait  l'équivalent  des  formules 
données  par  M.  Codazii.  11  résulte,  en  effet,  des  formules  (44) 
[II,  p.  379]  que  les  rotations  du  irièdre  (T)  peuvent  s'exprimer 
linéairement  en  fonction  des  trois  déterminants  D,  D',  D".  Une 
transformation  très  simple  rattache  donc  le  système  précédent 
à  celui  que  nous  avons  développé  dans  les  premiers  Chapitres  du 
Livre  V. 

70t.  La  remarque  précédente  permet  de  prévoir  que  l'on  pourra 
obtenir  toiis  les  éléments  relatifs  à  la  courbure  en  introduisant 
seulement  les  quantités  D,  D',  D".  Cherchons  d'abord  les  lignes 
asymptotiques.  L'identité 

de  dx  -\-  de'  dy  -!-  dif  ds  =  —  od^x  ^  c' d'^y  —  c'd^z 

nous  donnera,  à  l'aide  des  formules  (8)  et  (9), 

(a(>)  ^dcdx^  -  -^{Ùdu''^iD'dud'j^'0" dv^); 
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cl,  par  conséquent,  l'érjuation  cherchée  sera 

Considérons  maintenanl  les  lignes  de  courbure  cl  employons 
les  équations  cl'Olinde  Rodrigues 

dj^  -^  R  de  =  a,         dy  -i-  R  de' ■—  o,         dz  --  [i  de" ■-=  o. 

Si  on  les  ajoiUe,  après  les  avoir  mullipiiées  successivemenL  par 

àx    dv    àz  dm    ày    ds  i  .■      .  i  ,  -  ■         t  , 

^— î  ~-,  -~  &l  par  ^-,  •--,  r-.  on  obtient  Je  système  suivant  : 
ou.    du    ou       "^      dv     ou    àv  ■' 

iEdu    ■■    Fd<'—^^{Ddu-^D'dv)^o, 

\  Fda-^Gdv~  ^(D'rfu-v-D''rff)  =  o. 

L'élimina  Lion  de  -r-  nous  conduit  à  l'équation   aux  rayons  de 
courbure  principaux, 
(29)  (DD"  — D'!)R'i-  RH(GD  -  sFD-^  KD")  -^  II*  -  o. 

:  oai'  on 


(■i8) 


Cette  écjnation  contient  le  théorème  de  Gauss;  oai'  on  en  dé- 
dttil,  pour  la  courbure  totale,  l'expression 

(^°J  lUV"         fP        ' 

qui  ne  dépend,  nous  l'avons  vu,  que  de  rélémeut  linéaire. 

Si  l'on  élimine  R  entre  les  équations  {28),  on  obtiendra  l'équa- 
tion différentielle  des  lignes  de  courbure  sons  la  forme 
(3 1)    (FD  —  ED')  du^ -i-iGD  —  ED")  du  dv  -+-  (GD'—  FD")  dv^  =  o. 

Enfin  la  représentation  sphérique  de   la  surface  sera  donnée 
par  la  formule 


=  dc^  -I-  de'-   -  dc"'^ 

=  ^JDdu^-D'd^y--- 


-^{T>  du -hït- dv)iD' du  ^  n" d9) 
^^CD'  du-hH'dcy. 


702.  Jl  nous  reste  maintenant  à  indiquer  comment  on  résoudrt 
a  question  suivante  :  Étant  données  les  valeurs  de  D,  D',  D"  ev 
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a5o  LLVRB    VII.   —    CHAPITRE    III. 

fonction  de  u  et  de  c,  déterminer  la  surface,  c'est-à-dir€ 
les  valeurs  de  ^,^,  s-  La  solution  se  présente  ici  sous  une  forme 
moins  simple  et  moins  symétrique  que  lorsqu'on  emploie  les  for- 
mules de  M.  Codaizi.  Cependant,  on  trouve  encore  dans  le  Mé- 
moire de  Gauss  un  système  de  formules  qui  peut  conduire  au 
résultat  que  nous  avons  en  vue. 

II  est  aisé  de  reconnaître  que  les  équations  déjà  obtenues  per- 
mettent, lorsqu'on  connaît  D,  D',  D",  d'exprimer  les  dérivées 
secondes  de  x,y,  z  en  fonction  des  dérivées  premières.  Si  l'on 
reprend,  en  effet,  l'expression  de  c,  on  aura  évidemment 

\di(.  dv        ùv   du) 

~[(£)--(l)'][(l)'-(S)'] -(££-££)■ 

c'est-à-dire 

A^  désignant  l'invariant  du  premier  ordre  de  x.  En  portant  cette 
valeur  de  c  dans  les  deux  premières  équations  des  systèmes  (8) 
et  {9),  on  aura  deux,  équations  qui  contiendront  les  dérivées  se- 
condes de  X.  On  les  adjoindra  à  la  relation  {22)  pour  tirer  de  ces 
trois  équations  les  trois  dérivées  secondes  de  x.  Au  reste,  on  peut 
obtenir  le  même  résultat  d'une  manière  plus  élégante. 

Remarquons,  en  effet,  qu'on  peut  toujours  trouver  trois  quan- 
tités A,  B,  C  permettant  d'écrire  les  relations 


(34)  J^-A.'  +  Bj^+Cè. 

'  ou,^  du  ào 

car  ces  équations,  considérées  comme  devant  déterminer  A,  B,  C, 

ont  leur  déterminant  différent  de  aéro. 

Si  on  les  ajoute,  après  les  avoir  multipliées  respectivement  par 

,      „  .  àw    dy     dz  p  03!    ày     dz  1    ■       1 

C,  c  ,  c  ,  puis  par  t-,  y  ,  — ,  et  cnlin  par—-.  ;r-'  ;  ■  on  obtiendra 
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d'où  l'on  pourra  tirer  les  valeurs  de  A,  B,  G.  En  les  portant  daos 
la  première  des  équations  (34),  on  aura 


(^  ^  -F—       -  ^"\  *?: 
\  -i  du  âii       1  àv }  du 

"'"■  \    ôii,'     7.   àv        'i  àii)  àv' 


Par  des  calculs  analogues,  on  obtiendra  deux  autres  équations 
c[ui  permettront  de  constituer  le  système  suivant  : 


Hîi-4    =  DHc  + 


\    Ou  ôv J      \du.       a  à\'/\    ôv  au/ 

(    dx  dx\       1  dG  (    dx  dx\ 

\  di-'  \ôv        ^  du  J  \     au  eu  J        •>.   àv  \     àv  du_ 

Si  l'on  remplace  c  par  sa  valeur  tirée  de  l'équalion  (33),  les 
formules  précédentes  ne  contiendront  plus  que  les  dérivées  de  x. 
On  obtiendrait  des  relations  analogues  en  remplaçant  :r  et  c  par 

y  et  c'  ou  par  s  et  c". 


703.  Nous  ne  nous  arrêterons  pas  à  la  discussion  compièle  du 
système  précédent,  qui  est  entièrement  dû  à  Gauss.  Il  serait  aisé 
de  prouver  que  les  équations  (3ti)  admettent  une  intégrale  conte- 
nant trois  constantes  arbitraires;  mais  nous  répéterions,  sous  une 
forme  différente,  une  discussion  déjà  faite  au  Livre  T.  Nous  re- 
marquerons, seulement,  que  le  système  précédent  aurait  pu  con- 
duire immédiatement  à  l'équalion  du  second  ordre  qui  définit  les 
surfaces  admettant  l'élément  linéaire  donné. 

Nous  pouvons,  en  effet,  déduire  des  formules  (36)  les  valeurs 
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252      I.[VRE    VII.    —    CH*I>1TRE    II!,    —     LUS    POHMULES 

de  D,  D',  D"  cl  calculer  DD"   -  D'^,  ce  qui  donne 


(37) 


(DD°— D'î)ciH!! 

Ed  remplaçant  c^  par  sa  valeur  i  —  ia;,  tirée  de  l'équation  (33), 
et  DD" —  D'*  par  son  expression  déduite  de  la  formule  (ai),  on 
aura  une  équation  ne  contenant  plus  que  les  dérivées  de  x  et  les 
coefficients  de  l'élément  linéaire.  C'est  Véquation  aux  dérivées 
partielles  du  second  ordre  dont  l'intégration  donnerait  ta 
solution  complète  du  problème  proposé.  Nous  l'obtiendrons  par 
bien  d'autres  méthodes  pEus  précises.  Mentionnons,  dès  à  présent, 
une  propriété  qui  ressort  assez  simplement  des  raisonnements 
précédents. 

Si  l'on  appelle  selon  l'usag-e  r,  s,  t  les  dérivées  secondes  de  x, 
l'équation  différentielle  des  caractéristiques  de  l'équation  précé- 
dente, écrite  sous  la  forme  $(/",  s,  t]  r=  o,  sera 

—  dv^  —    —  du,  rfu —  ((«a  =  o. 

Les  formules  (36)  nous  montrent  immédiatement  que  celle 
équalion  peut  s'écrire 

(38)  Ddu.^-^-iD'dudv^l>''ch^=  n. 

Donc  les  caractéristiques  de  Véquation  aux  dérivées  par- 
tielles {Z'j)sont  les  lignes  asymptotiques  de  la  surface. 
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-  ÉQUATION  DES  SUBPACES  APPLICABLES,  ETC.      a53 


CliAPIIRE  lY. 

ÉQUATION    AUX    DÉRIVÉES    PARTIELLES    DES    SURFA< 

Méthode  directe  permettant  d'obtenir   immédiatemeQt  l'équation   aux  dérivées 
partielles  dont  dépend  la  recherche  des  surfaces     i-pl'     bl  ne  surface 

donnée.  —  Remai-que  de  Eour  sur  une  intégrale  p    m         d  équation 

—  Autres  méthodes  conduisant  à  la  même  équation  —  Empl  d  paramètres 
différentiels  de  M.  Beltrami.  —  Déïeloj)pement  de  1   q  1  rsj    on  choisit 

différents  systèmes  de  coordonnées.  Coordonnées  syné  i  —  C  orbes  pa- 
rallèles et  leurs  trajectoires  orthogonales.  —  Cas  o  1  définie  par 
son  équation  en  coordonnées  reetilignes. 


704.  JNous  ailons  intliquer maintenant' diiFércnles  mi^tliodes  cjni 
permettent  de  former  i'équation  aux  dérivées  partielles  des  sur- 
faces applicables  sur  une  surface  donnée.  Une  des  plus  directes 
est  celle  que  nous  avons  donnée  en  1 872  dans  notre  Mfémoire  sur 
une  classe  remarquable  de  courbes  et  de  surfaces  algébriques. 

Le  problème  posé  peut  s'énoncer  comme  il  suit  :  E,  F,  G  étant 
des  fonctions  données  de  u  et  de  v,  troui>er  toutes  les  fonctions 
ic,y,  3  de  u  et  de  v  gui  satisfont  identiquement  à  l'équation 
(i)  dcc^ -^  dy^ -^ds^  =  'E,du?-^i¥dudv-i-G  dv, 

où  du  et  di^  peuvent  être  pris  arbitrairement. 

Écrivons  l'égalité  précédente  sous  la  forme 
(■2)  dx^^dy'>=^'Ë  du'^-hiFdudv  ^Gdv^—dz^. 

Le  premier  membre  représente  le  carré  de  rélément  linéaire  du 
plan  et,  par  conséquent,  la  surface  dont  l'élément  linéaire  a  pour 

E  da"' -  2y  du  d,'  :-Gd^^-(^^du^  '!^''''Y 

devra  avoir  sa  courbure  nulle.  En  écrivant  cette  condition,  on 
obtiendra  une  équation  aux  dérivées  partielles  pour  s.  Notis  allons 
former  cette  équation,  et  nous  verrons  qu'elle  est  du  second  ordre. 
Désignons,  pour  abréger,  par  p,  q,  r,  s,  t  les  dérivées  pre- 
mières et  secondes  de  s  par  rapport  à  »  et  à  c,  et,  pottr  exprimer 
que  la  courbure  est  nulle,   servons-nous  de  la  formule  (21)   du 
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GhapHre  précédent,  où  nous  remplacerons  E,  F,  G  respeclivenient 
par  E^ — p^,  Y—pq,  G  —  q^.  Nous  aurons  l'équation 


Iv        du  ' 

ÔQ 


Y--pcj         G-if 


Par  quelques  additions  de  coloni 
tion  la  forme  plus  élégante 


dv       du      àv 


nnera  a  ccUc  cqua- 


^      F 


où  L  est  la  quantité  définie  par  l'équation  (i8)  du  Chapitre  pré- 
cédent. Le  développement  des  deux  déterminants  n'offre  aucune 
diffîciilté  et  nous  conduit  à  l'équation  cherchée 
;  -4(EG-Fî)(ri-s2) 


^àG 


.àGl 


u'>G  . 


r„dG       ^ÔEl       ,      r^dE       „àG 

+  9_/>;    G—  +F  — ^îF—    +2g'; UE-t- 
■^    \_     du  ài>  du}         ^    |_       ài 

rF_      ir^^_^^_^a 

'  ^   [au  dv       ai'  du         àe  àv       " au  dit 

rr-    nT^^-    ^  ^ -^ /'^Vl 
'  '^     l^"-  ''«      '^  ''^  ''"  "^  \^^  /  1 

^.[EG^F^-Gy,=  -E5=+.F^?]r,-^J;-^ 


àG 


.àFàFl 
'  du  àvj 
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11  nous  reste  mainlenanl  à  examiner  si  toule  solution  de  cette 
équation  fournira  une  solution  du  problème,  c'est-à-dire  fera  con- 
naître iine  surface  admettant  l'élément  linéaire  donné. 

Il  semble  au  premier  abord  que  la  réponse  doive  èlre  absolument 
affirmative.  Nous  avons  exprimé,  en  effet,  que  la  surface  dontrélé- 
ment  linéaire  a  pour  expression 
(5)  ds^=  ¥.dii^^  'iF  diidi'-^  Gdv^—  dz'' 

a  sa  courbure  nulle.  Or  nous  avons  vu  que,  dans  ce  cas,  on  peut 
ramener  rélcmcnt  linéaire  à  la  forme 


et,  par  conséquent,  constituer  une  solution  du  problème  proposé. 
Mais  la  méthode  suivie  au  n"  684  suppose  essentiellement  que 
l'élément  linéaire  (5)  n'est  pas  un  carré  parfait;  et,  d'autre  part, 
il  est  aisé  de  reconnaître  que  l'invariant  de  Gauss  s'annule  quand 
cet  élément  linéaire  devient  un  carré  parfait,  c'est-à-dire  lors- 
qu'on a 

(E-p^){C,-^'';-(Y-pqY=o 

Nous  pouvons  donc  énoncer  Ja  proposition  suivante  : 

L équation  différentielle  du  second  ordre  (3)  admet  toutes 
les  intégrales  de  l'équation  du  premier  ordre 


dont  dépend  le  problème  des  lignes  géodésiques.  Mais  toute 
intégrale  de  l'équation  (3)  qui  ne  satisfait  pas  à  l'équation 
précédente  donne  une  solution  du  problème,  c'est-à-dire  une 
surface  admettant  l'élément  linéaire  donné. 

Bour  avait  déjà  remarqué  {'),  sans  donner  la  raison  de  ce  fait, 
que  les  solutions  de  l'équation  (6)  appartiennent  à  l'équation  (3). 
D'autre  part,  M.  Weingarten,  qui,  dans  un  travail  très  récent  (-), 
a  repris  la  méthode  précédente,  a  remarqué  qu'alors  même  que  E, 
F,  G  et  s  seraient  réels,  la  surface  correspondante  peut  bien  être 


(')  Journal  de  l'École  Polytechnique,  XXXIS'  Caliief,  p.  i5. 
(')  Weinbarten    (J.),    Ueber   die    Théorie  der  aufeinander  abwickelbarei 
Oberjlâchen.  Berlin;  18S4. 
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imaginaire.  En.  eiFet,  la  solution  z  peut  être  telle  que  le  second 
membre  de  la  formule  (5)  soit  décomposable  en  deux  facteurs 
linéaires  réels.  Alors,  si  l'on  ne  veut  employer  que  des  fonctions 
réelles,  il  sera  réductible  seulement  à  la  forme 

dx^  —  dy'. 

Mais  cette  remarque  n'a  évidemment  d'intérêt  que  si  l'on  se 
préoccupe  de  la  distinction  entre  les  quantités  réelles  et  imagi- 
naires, distinction  qui  est  secondaire  dans  une  telle  question. 

Dans  le  travail  déjà  cité,  j'ai  remarqué  que  la  même  méthode 
permettrait  de  former  l'équation  dont  dépend  la  distance  du  point 
de  la  surface  à  un  point  fixe  de  l'espace.  En  effet,  si  l'on  emploie 
des  coordonnées  polaires,  l'équation  à  résoudre  sera 

dr'--^r^  siv,'-(i'dif''^r''-dfl^^-iida^  i- iF  du  df  ■  -  G  dt--^ 
ou  encore 

Eefu^- 


En  exprimant  que  le  premier  membre  est  le  carré  de  l'élément 
linéaire  d'une  surface  de  courbure  totale  égale  à  i,  on  obtiendra 
une  équation  du  second  ordre  à  laquelle  satisfera  /■.  Nous  la  for- 
merons plus  loin. 

705,  Nous  allons  niaintenant  l'aiie  connaître  d'autres  mcthoflcs 
qui  conduiraient  également  à  l'équation  (4).  Imaginons,  par 
exemple,  que  l'on  rapporte  la  surface  à  un  trièdre(T)  et  reprenons 
le  système  de  formules  employé  au  Livre  V  (Tableau  I,  p.  SSa). 

Si  notis  désignons  par  x,  y,  z  les  coordonnées  par  rapport  au 
trièdre  (T)  d'un  point  fixe  A  de  l'espace,  les  projections  du  dé- 
placement de  ce  point  données  par  les  formules  (B)  devront  être 
toutes  nulles.  On  aura  donc 

l     y  "^^ 


py  —  qx  -L-     -  =-■  o;  (  p^y  -q^„:^         =  „, 
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ÉOUATIOiV    DKS    SURFACES    APPLICABLES,    ETC.  aS? 

On  sail  que  q,  r^,  ^,,  r,,,  r  et/-,  dépendent  exciusivemezit  de 
l'élément  linéaire,  tandis  que  p,  q,  p{,  ç,  varient  lorsque  la  sur- 
face se  déforme  d'une  manière  quelconque.  Posons 

p  désignera  la  moitié  du  carré  de  la  distance  du  point  fixe  A  au 
point  considéré  M  de  la  surface.  Nous  allons  former  l'équation  aux 
dérivées  partielles  à  laquelle  satisfait  p.  Poiir  cela  nous  ajouterons 
les  équations  de  chacun  des  groupes  {7)  et  (8)  après  les  avoir  mol- 
tipliées  respectivement  par  x,  y,  s,  ce  qui  donnera  les  deux  équa- 

Au  moyen  des  formules  (9)  et  (10)  nous  pourrons  exprimer  ^, 
y,  s  en  fonction  des  dérivées  de  p  et  des  coefficients  de  l'élément 
linéaire.  Si  maintenant  nous  tirons  des  équations  (7)  et  (8)les  va- 
leurs de/1,  q,  p,,  ^,,  nous  aurons 


CCS  valeurs,  subsl.ituces  dans  la  formule 

àr         dr, 

nous  donneront  k  relation 

Il  suffira  de  remplacer  x,/,  =  par  leurs  valeurs  tirées  des  équa- 
tions (9)  et  (10);  on  obtiendra  ainsi  une  équation  qui  contiendra 
seulement  p  et  ses  dérivées  des  deux  premiers  ordres  combinées 
avec  Ç,'Ji,  ^),'/li,  r,  l'i  et  leurs  dérivées,  quantités  qui,  comme  nous 
l'avons  déjà  remarqué,  dépendent  exclusivement  des  coefficients 
de  l'élément  linéaire  donné.  Si  l'on  introduit  successivement  les 
hypothèses  qui  correspondent  aux  di£férents  systèmes  de  formules 


y  Google 


que  ïiOQS  avons  développées  an  Livre  V  [II,  p.  384,  385,  38;],  on 
anra,  dans  chaf(nc  cas,  l'équation  aux  dérivées  partielles  dont  dé- 
pend la  variable  p. 

706.  On  peut  employer  une  méthode  analogue  pour  former 
l'équation  à  laquelle  satisfait,  non  plus  p,  mais  une  des  coordon- 
nées rectangulaires  du  point  de  la  surface  cherchée  rapportée  à 
des  axes  fixes. 

Si  n,  h,  c\  a',  b';  . . .  désignent  les  cosinus  directeurs  qui  dé- 
terminent la  position  du  trièdre  (T)  invariablement  lié  à  la  surface, 
et  si  X,  y,  z  sont  maintenant  les  coordonnées  du  point  de  la  sur- 
face, c'est-à-dire  du  sommet  du  trièdre,  par  rapport  à  des  axes 
Jizes,  on  a,  comme  l'on  sait  (n°  503), 

"^^  —     '  -1-  /  '^^  —     f     '   ! 

de  sorte  que  a,  b  peuvent  s'exprimer  en  fonction  des  dérivées  de  ,v. 
Écrivons  les  équations 


Nous  en  déduisons 

ôb  6b 

^     '  1  ,  ôa  ,  àa 

'"'-'"■-Si'      ■'^'"'"••-s- 

CL  si  nous  porLoiis  cps  expressions  de  /),  17,  p,,  /],   dans  l'équaliou 

àr        ùri 
.(■7)  -g,-l)i^P'l''-'ll'" 

il  viendra 

""    (  -(«-Ë)(-.-ï)-(»-S)("-£)- 

Il  suffit  de  remplacer  a  et  6  par  leurs  valeurs  tirées  des  relations  (i  3) 
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pour  obLeuU-  rùciiiation  du  second  oi'drc  à  laquelle  satisfait  x^  et 
rpn  voit  de  plus  que  toute  intégrale  de  l'équaÙQu  (i8),  pour  la- 
quelle on  n'aura  pas 

cî  =  i  — «i~6i  =  o, 

permettra  de  déterminer  «,  6,/>,  g,/?),  Çi  et  par  conséquent  don- 
nera une  solution  bien  déterminée  du  problème  proposé. 

707.  Enfin  j'indiquerai  une  dernière  méthode  fondée  sur  ly  con- 
sidération des  paramètres  différentiels. 

Conservons  les  Dotations  du  n"  679;  nous  avons  va  que,  si 
l'on  pose 

les  premicfs  invariants  de  p  ont  les  expressions  suivantes 

Il  résulte  d'ailleurs  de  la  définition  de  P,  Q,  Q'  que  l'on  a 

(M)  ap  =  pî+Q^+Q'^. 

Ces  diverses  équations  vont  nous  permettre  d'établir  une  rela- 
,  lion  entre  RR'  et  les  invariants  différentiels  de  p.  On  en  déduit, 
en  effet, 

ou,  en  tenant  compte  de  l'équation  (au), 

Si  Ton  remplace  Ppar  sa  valciu-  tirée  de  la  première  équation  (19), 
ce  qni  donne 

.  a(p,  /:.7-"^)[i,p  -  2j  =  -  ^/■^p  "  i:.  A(i/rp— ï^)-  v^rp -Â^  ^  , 
et  si  l'on  développe  les  calciiis,  on  est  conduit  à  !a  relation  cher- 


y  Google 


chée 

(21)       4Ap(i,p-i)-, 

Il  suffira  maintenant  de  remplacer  RR'  par  sa  valeur  en  fonction 
des  coefficients  de  l'élément  linéaire  pour  obtenir  l'équation  du 
second  ordre  à  laquelle  satisfait  p. 

Nous  rencontrons  ici  un  fait  curieux  et  qui  avait  été  déjà 
annoncé.  Lorsqu'on  fait  des  applications  de  l'équation  (21),  lors- 
qu'on la  calcule  dans  des  cas  particuliers,  on  trouve  qu'elle  con- 
lient  toujours  en  facteur  ip.  En  d'autres  termes,  le  quotient 


(■2ï)  ^(P)  =  - 

est  toujours  entier.  C'est  une  fonction  homogène  et  du  second 
degré  par  rapport  aus  dérivées  premières  et  secondes  de  p.  Pour 
avoir  l'équation  aus  dérivées  partielles  débarrassée  de  tout  facteur 
étranger,  il  faut  donc  introduire  ce  nouvel  invariant,  et  elle  prend 
alors  la  forme  simple 

Il  est  aisé  mainlenant  d'en  déduire  l'équation  à  laquelle  satis- 
fait une  fonction  linéaire  quelconque  des  coordonnées  x,  y,  ^. 
En  effet,  l'équation  précédente  admet  la  solution 

_  (:^-a)---^{y  -br-^(z  -  cy- 


et  cela,  quelles  que  soient  les  constantes  a,  b,  C.  Si  nous  prenoi 
les  termes  de  degré  supérieur  en  a,  b,  c,  qui  sont  du  second  degr 
leur  enscnililc  sera  donc  égal  à  zéro.  Posons,  pour  ahrcger, 

nous  aurons  ainsi 

,/î_^  /,!_  ri—  ACr-,1 


RR' 


Telle  est  l'équation  à  laquelle  satisfera  'f. 
Si  l'on  fait 
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ÉQUATION    DES   SURFACES    APPLICAB 

tp  deviendra  égal  à  x,  et  il  restera  l'équation 


Mais,  si  l'on  suppose  que  a  soil  une  de  ces  fonctions  pour  les- 
quelles on  a 


si,  par  exemple,  on  prend 
il  viendra  l'équation 

qui  est  homogène  et  pius  simple  que  la  précédente.  Nous  allons 
maintenant  développer  ces  équations  en  employant  dlITôrcnts 
systèmes  de  coordonnées. 

708.  Dans  Je  eus  des  coordonnées  symétriques,  on  a 
ds^=  4^'  du  do; 
l'équation  (4)  devient  iei 

Elle  coïncide,  aus  notations  près,  avec  celle  qui  a  été  donnée 
par  Bour  ('). 

Si  l'on  garde  seulement,  dans  l'équation  précédente,  les  termes 
du  second  degré,  on  obtient  la  suivante 

qui  n'est  autre  que  l'équation  {26),  écrite  en  coordonnées  symé- 
triques, et  qui  a  été  donnée  par  M.  Bonnet  (^). 

Si  l'on  suppose  que  l'une  des  familles  coordonnées  soit  formée 
de  géodésiques,  il  faudra  prendre 


(')  Journal  de  l'Ecole  Polytechnique,  XXXTX'  Caliier,  p. 
(')  Journal  de  l'École  Polytechnique,  XLU»  Cahier,  p.  3. 
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aGî      LIVRE    vil.   —    ClUPiTnB    VI.  —    ÉQUATION    DES    SURFACES    ACl'LICAULKS- 

ctTéquaLion  (4)  nous  donnera 

Nous  ne  multiplierons  pas  les  exemples;  mais  nous  indique- 
rons encore  la  forme  que  prend  l'équation  au  cas  où  l'on  Ycut 
trouver  les  surfaces  applicables  sur  une  surface  qui  est  sitiiple- 
uient  définie  par  son  équation  en  coordonnées  rectangulaires, 

En  désignant  par  les  lettres  jO,  q,  .  .  .  les  déi-ivccs  de  ;,  on  aura 

et  l'équation  cherchée  sera 

(  (,=  _,-0(P^+Q^-r)  +  (S^-RT)([+;.=  -<?=) 
'°'     \  -H('-T-i-;R^-'2.S)(P/.  +  Qç)  =  o, 

les  lettres  majuscules  désignant  les  dérivées  de  la   foncllou   in- 
connue Z.  L'équation  admet  la  solution 

ce  qui  él.all  évident  a  priori. 
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CHAPITRE  V. 

ÉTDDE    DE    l'i'IQUATION    AUX    DÉRIVÉKS    PAHT1GLLES    DOBT    DÉPEND 
LE    PIIOBLÈME    DE   LA    DÉFORMATIOJV, 

Notions  préliminaires  sur  les  équations  du  second  ordre  qui  sont  linéaires  par 
rapport  à  r,  s,  t,  rt  —  s'.  —  Problème  de  Caucliy.  —  Définition  précise  des  ca- 
ractéristiques. —  Théorie  géométrique  de  riotégration,  reposant  sar  les  pro- 
priétés des  caractéristiques.  —  Application  à  quelques  exemples  simples.  — 
Étude  particulière  de  l'équation  dont  dépend  le  problème  de  la  déformation. 

—  On  peut  énoncer  ici  le  problème  do  Caucliy  sous  la  forme  suivante  ;  Déformer 
la  surface  de  telle  manière  qu'une  courbe  tracée  sur  elle  prenne  une  forme 
donnée  à  l'avance.  —  Propriété  remarquable  des  asymptotiques.  —  Problèmes 
divers.  —  Défortner  une  surface  de  telle  manière  qu'elle  puisse  s'inscrire  dans 
une  développable  donnée,  suivant  une  courbe  donnée.  —  NouTelles manières  de 
poser  le  problème  de  la  déformation.  —  Équations  simulunéea  auiquelb 
doivent  satisfaire  les  paramètres  des  deuï  familles  d'asjmptotiquBS,  —  Démon- 
stration de  diverses  propositions  sur  les  asymptotiques  et  les  surfaces  gauches. 

—  Équations  simultanées  auxquelles  satisfont  les  coordonnées  curvilignes,  ( 
sidérées  comme  fonctions  des  paramètres  des  deux  familles  d'asymptotiqi 

—  Application  à  un  cas  particulier. 


709.  Nous  avons  déjà  indiqué  qiie  les  caractéristiques  de  l'é- 
quation aux  dérivées  partielles  dont  dépend  le  problème  de  la 
déformation  sont  les  lignes  asymptotiques  de  la  surface  cherchée. 
Avant  de  donner  une  démonstration  nouvelle  de  ce  résultat  et 
d'en  faire  ressortir  la  signification  et  les  conséquences,  nous  en- 
trerons dans  quelques  considérations  générales  sur  les  courbes 
auxquelles  on  a  donné  le  nom  de  caractéristiques.  Celte  étude 
préliminaire  nous  paraît  d'autant  plus  nécessaire  que  Monge,  il 
faut  bien  le  reconnaître,  n'a  jamais  donné  une  théorie  satisfaisante 
de  ses  méthodes  d'intégration. 

Bornons-nous,  pour  plus  de  netteté,  à  une  équation  de  ia  forme 

OÙ  A,  B,  C,  D,  B'  sont  des  fonctions  quelconques  de  x,  r,  z,p,  g, 
et  considérons  x,  y,  s  comme  les  coordonnées  d'un  point  de  l'es- 
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pace.  Pour  trouver  toutes  les  solutions  possibles  de  l'équation 
proposée,  il  est  clair  que  l'on  peut  se  contenter  de  chercher  toutes 
les  surfaces,  satisfaisant  à  l'équation  (i),  assujetties  à  la  condition 
de  passer  par  une  courbe  donnée  et  d'admettre  en  chaque  point 
de  cette  courbe  un  plan  tangent  déterminé. 

Si  l'on  se  déplace  le  long  de  cette  courbe,  x^  y,  r,  p^  q  sont 
des  fonctions  connues  d'un  paramètre  variable  et  la  différentiation 
nous  donne  les  relations 

(■1)  ds  =  pdx^  qdy: 

(   dp  -'-  !■  d^  -\-  s  dy, 


(3 


(   €lq  —  s  ds!  -r-  î  dy. 


Les   deux  équations  (3)  ne  nous  permettent  pas  de  déterminer 
les   valeurs  des   trois   dérivées    /■,  5,  t  au  point  considéré  de  la 
courbe;  mais,  si  l'on  en  tire  r  et  £  en  fonction  de  s  pour  tes  porter 
dans  l'équation  (i),  celle-ci  prend  la  forme 
(4)  M.-L  =  o, 

oii  Ton  a 

(   K  =  k{dp  da;  ^-  dq  dy)  -^  B  dy^-^  B'  dx^ —  aC  (Ac  dy, 
l    L  =  A  dp  dq  -r-H  dp  dy  -t-  B'  dq  d:e  -+-  D  dx  dy. 

Par  conséquent,  si  M  n'est  pas  nul,  l'équation  (4)  détermine  s 
et  les  équations  (3)  font  ensuite  connaître  l' et  t. 

Le  même  raisonnement,  appliqué  aux  dérivées  d'ordre  supé- 
rieur, nous  montre  que  les  valeurs  de  toutes  ces  dérivées  peuvent 
toujours  être  déterminées  en  chaque  point  de  la  courbe.  On  voit 
donc  que,  si  l'on  suppose  la  fonction  z  développée  par  la  série  de 
Taylor,  on  aura  tous  les  coefûcients  de  ce  développement,  pourvu 
toutefois  que  les  valeurs  initiales  a^f,,  jKode  a:  et  de  y  se  rapportent 
à  un  point  de  la  courbe  (C).  Cauchy  a  considéré  ce  développe- 
ment, et  il  a  montré  que,  sous  certaines  conditions  de  continuité 
qu'il  est  inutile  d'énoncer  ici,  il  sera  convergent  et  définira  une 
intégrale  de  l'équation  proposée,  intégrale  qui  satisfera  aux  con- 
ditions énoncées.  C'est  dans  ce  sens  que  nous  dirons  que  la  con- 
dition de  passer  par  une  courbe  donnée  et  d'être  inscrite  suivant 
cette  courbe  à  une  développable  donnée  définit  une  intégrale  de 
l'équation  aux  dérivées  partielles. 
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710.  Mais  les  raisonnements  qui  précèdent  supposent  essentiel- 
lement que  l'éqnation  (4)  fournit  pour  s  une  valeur  qui  n'est  ni 
infinie  ni  indéterminée. 

Écartons  la  considération  de  ce  qui  arrive  en  des  points  isolés. 
Si  M  est  nnl  en  tous  les  points  de  la  courbe  sans  que  L  le  soit,  le 
problème  proposé  sera  évidemment  impossible,  au  moins  si  l'on  se 
borne  aux  surfaces  qui  n'ont  pas  la  courbe  (C)  pour  ligne  singu- 
lière. Au  contraire,  si  M  et  L  sont  nuls,  l'un  et  l'autre,  en  chaque 
point  de  la  courbe  (C),  il  est  impossible  de  déterminer  s  et  l'on 
reconnaît  de  mfime,  en  passant  aux  dérivées  d'ordre  supérieur, 
que,  dans  chacun  des  ordres  considérés  successivement,  une 
des  dérivées  peut  être  prise  arbitrairement. 

Nous  donnerons  le   nom  de  caractéristique  à  l'assemblage 
formé  par  une  courbe  et  la  développable  qui  la  contient,  toutes 
les  fois  que  les  fonctions  d'une  seule  variable  qui  déterminent 
cet  assemblage  satisfont  aux  deux  conditions 
^(i)  M  =  o,        I-  =  0. 

Sur  toute  intégrale  il  y  a  une  infinité  de  caractéristiques.  En 
effet,  si  l'on  se  déplace  sur  une  intégrale,  on  aura  toujours  l'équa- 
tion (4)  comme  conséquence  des  équations (i),  (2),  (3),  et,  si  l'on 
choisit  pour  les  déplacements  les  directions  qui  satisfont  à  l'unique 
condition  M=io,  l'équation  (4)  donnera  également  L=^o. 

Comme  l'équation  M  =  o  est  du  second  degré  en  ~,  il  y  a,  en 
général,  deux  familles  distinctes  de  caractéristiques.  On  peut  du 
reste  séparer  nettement  ces  deux  familles  et  obtenir  leurs  équa- 
tions sous  une  forme  simple  en  opérant  de  la  manière  suivante; 
),  désignant  une  arbitraire  quelconque,  on  a 

o-Ah-\-XM  =  (Â.dp-i-B'dx-h-ldj'){A.dq-i-Bdy-^'kdx) 
—  {li-L-.iCl  ^  BB' -^  A.D)  da^  dj. 

Si  donc  on  prend  successivement  pourl  les  deux  racines  ).,  et 
\i.  de  l'équation 

(7)  À^-isCX^BB'- AD  ^  o, 

on  sera  conduit  aux  deux  équations 

{Xdp-hB'da)'+^l,dy)(Ad^^'Bd)'^l,dx)  =  o, 
(A.dp-i-B'dx-i-'k3dy){kdq^.-Bd}'^X^d:r:)  =  o. 
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qui  se  décomposent  elles-mêmes  en  d'autres  plus  simples.  En 
associant  convenablemenl  les  facteurs  obtenus  et  en  ajoutant  i'é- 
quation  évidente 

dz  —  p  dx  -  T-  q  ify, 

on  sera  conduit  aux  deux  systèmes  suivants 

/        dz  —  p  da:  —   q  dy  =«., 

(M)  \  Adp-i-  W  dx  H-  Xi  dy  =  o. 

(  k.  dq  ^^  'B  dy  -i^\i  dx  =  o\ 

!dz  —  p  dx  —  q  dy  =  o, 
A  rfjD  T-  B'  rf37  -I-  ^5  dy  =  o, 
S.dq-v-'Bdy  -i-).|  (&  =  0, 

qui  définissent  les  deu\  familles  de  caractéristiques.  On  voit  que 
ces  deux  familles  seront  distinctes  tant  que  les  deux  racines  î»,  et 
)>î  seront  inégales. 

7H,  En  résumé,  le  problème  qui  consiste  à  déterminer  une  in- 
tégrale de  l'équation  (r)  tangente  suivant  une  courbe  donnée  (C) 
à  une  développable  doonée  (A)  est,  en  général,  pleinement  déter- 
miné et  admet  une  solution  unique  à  moins  que  l'assemblage 
formé  par  la  courbe  (C)  et  la  développable  (A)  qui  la  contient  ne 
satisfasse  aux  équations  (fi)  ou  à  l'un  des  systèmes  (8),  (9). 

On  peut  évidemment  présenter  ce  résultat  sous  une  autre  forme 
en  disant  que  les  caractéristiques  sont  les  seules  courbes  suivant 
lesquelles  deux  intégrales  différentes  puissent  être  tangentes  ou 
osculatrîces.  Ainsi  : 

Si  deux  intégrales  de  l'équation  (i)  sont  tangentes  suivant 
une  courbe,  cette  courbe  est  une  caractéristique  ;  en  lui  adjoi- 
gnant les  plans  tangents,  on  obtient  un  assemblage  qui  satisfait 
aux  équations  (6)  ou  à  l'un  des  systèmes  (8),  (9). 

Il  résulte  également  des  remarques  précédentes  que,  si  une  sur- 
face quelconque  est  engendrée  par  des  caractéristiques,  c'est- 
à-dire  s'il  est  possible  de  trouver  sur  cette  surface  une  famille  de 
courbes  se  succédant  suivant  une  loi  continue  et  qui,  associées 
aux  plans  tangents,  satisfassent  chacune  aux  équations  (8)  ou 
(9),  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  aux  équations  (6),  cette  sur- 
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face  donne  une  intégrale  de  l'équation  (1).  En  efTet,  on  peut  tou- 
jours remonter  de  l'équation  (6)  à  l'équation  (4),  puis,  en  rem- 
plaçant dp  et  dq  par  leurs  valeurs,  à  l'équation  (i).  Cette  équation 
sera  vérifiée  en  tous  les  points  par  lesquels  passera  une  caracté- 
ristique, c'est-à-dire  dans  toute  l'étendue  de  la  surface. 

712.  Bien  que  ce  qui  concerne  l'intégration  de  l'équation  aux 
dérivées  partielles  soit  étranger  au  sujet  que  nous  voulons  étudier 
plus  loin,  nous  allons  en  dire  quelques  mots  pour  montrer  avec 
quelle  facilité  les  résultats  connus  se  déduisent  des  considérations 
précédentes. 

Supposons  que  l'un  des  systèmes  (8)  et  (9),  le  système  (8)  par 
exemple,  présente  une  combinaison  intégrable 

i!i{dz  —  p  dx  —  q  dy  )  -\-  <^ll{_^  dp  -\-W  da;  -^\i  dy) 

-^  i!)^(  k.  dq  ~\-  B  dy  -h  \  dx)  =  dtf. 

Nous  allons  montrer  que  toutes  tes  intégrales  de  Véqjialion 
du  premier  ordre 


satisferont  à  l'équation  proposée-  En  effet,  pour  toute  intégrale  I 
de  l'équation  précédente,  les  trois  équations  (8)  se  réduiront  à 
deux.  Il  sera  donc  possible  de  satisfaire  à  ces  deux  équations  en 
prenant  des  valeurs  convenaljles  pour  les  rapports  de  dx^  dy,  dz 
et,  par  suite,  de  déterminer,  sur  l'intégrale  I,  une  famille  de 
courbes  pour  lesquelles  auront  lieu  les  trois  équations  ^8). 

La  surface  I,  contenant  une  famille  de  caractéristiques,  sera 
nécessairement  une  intégrale  de  l'équation  proposée.  Cette  con- 
clusion ne  pourrait  souffrir  d'exception  que  si,  pour  l'intégrale  I, 
un  au  moins  des  facteurs  (o  se  présentait  sou-s  une  forme  indéter- 
minée. 

inversement,  si  toutes  les  solutions  de  l'équation 
(10)  f(a7,7,3,;>,  5)=^consl. 

sont  des  intégrales  de  l'équation  (i),  l'un  des  deux  systèmes  (S)  et 
(9)  admettra  la  combinaison  intégrable  di^.  En  effet,  les  caracté- 
ristiques de  l'équation  (10)  sont  définies  par  le  système 

dx   _   dy   _^       — ''/■       _        —  dq       _  dz 

'     '  dœ    ~    c*(p         iî(o  dtp        aç  ciç  ù^  dtp 

àp  ôq         dx        "  ôz        ày        ^  <)s        '  àp  àq 
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Comme  on  sait  qu'il  existe  une  infinité  d'intégrales  de  l'équa- 
tion (lo),  et  par  conséquent  de  l'éqnation  (i),  qui  sont  tangentes 
les  unes  aux  autres  suivant  chacune  de  ces  caractéristiques,  on 
voit  que  les  valeurs  de  dx^  dy,  dp,  ■ . .  tirées  des  équations  pré- 
cédentes devront  satisfaire  k  l'un  des  systèmes  (8)  et  (g).  On  a 
ainsi  pour  a  l'un  ou  l'autre  des  deux  systèmes 

]  \àx      '  as  !  àp  àq 

)  /da  <îo\  do  do 

\d>-  "^  ^  àz/  "^      dq     '      '  ùp 

Supposons,  par  exemple,  que  le  premier  soit  vérifié.  Si  nous 
ajoutons  les  équations  (9)  après  les  avoir  multipliées  respective- 
ment par 

ai'      Â  êj?     Â  à^' 

â<e  da  d'-f  /      àa  ùo 

àz  dp    '         ôq     '        \      f)p  àq 


.(e 


à«i        ,      <''^\  dy 


1  tenant  compte  des  équations  (12), 


La  proposition  que  nous  avions  en  vue  est  donc  établie  :  tes 
équations  (9)  admettent  la  combinaison  intégrable  rftp;  et  l'on 
verra  de  même  que,  si  la  fonction  -f  satisfait  aux  équations  (i3), 
la  combinaison  intégrable  df  est  fournie  par  le  système  (8). 

713.  Ce  premier  point  étant  établi,  arrivons  an  cas  où  l'un  des 
systèmes  (8)  et  (9)  admet  deux  combinaisons  intégrables  du,  dv. 
Alors  il  admettra  aussi  la  combinaison  intégrable 

où  o  désigne  une  fonction  arbitraire:  et,  par  suite,  toutes  les  so- 
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kition3del'ér[uation 
(i4)  „-<f(<.)  =  o 

appartiendront  à  la  proposée  (i).  L'équation  précédente  est  d'ail- 
leurs équivalente  à  la  proposée;  car,  si  l'on  élimine  la  fonction  œ 
entre  l'équation  et  ses  deux  premières  dérivées,  on  est  conduit  à 
l'équation  du  second  ordre 

'   >  à(^,y)    "' 

qui  ne  diffère  de  la  proposée  que  par  un  facteur  (').  Ce  facteur  ne 
peul  être  nul,  infini,  ou  indéterminé,  que  pour  certaines  solutions 
exceptionnelles;  et,  tant  qu'il  ne  sera  pas  nul,  l'équation  (t4) 
sera  équivalente  à  la  proposée. 

Réciproquement,  si  l'équation  du  second  ordre  doit  admettre 
une  intégrale  première  de  la  forme  (i4)t  îl  résulte  des  raisonne- 
ments du  numéro  précédent  que  les  trois  fonctions 

U,       Ç:       «-.p(<'), 

doivent  chacune  satisfaire  à  l'un  des  deux  s;yslènies  (la),  (i3). 
Mais,  comme  deux  d'entre  elles  appartiennent  au  même  système, 
il  en  sera  nécessairement  de  même  de  la  troisième,  qui  est  une 
fonction  des  deux  autres.  Ainsi,  pour  trouver,  si  cela  est  pos- 
sible, les  intégrales  intermédiaires  de  la/orme  (li),  il  faudra 
rechercher  si  l'un  des  systèmes  (12)  ou  (i3)  admet  deux  solu- 
tions distinctes. 

Le  problème  qui  consiste  à  reconnaître  si  deux  équations  li- 
néaires telles  que  les  équations  (12)  ou  (i3)  admettent  une  oit 
plusieurs  solutions  distinctes  est  un  de  ceux  que  l'on  sait  le  mieux 
résoudre  aujourd'hui.  On  peut  donc  déduire  des  propositions  pré- 
cédentes une  méthode  régulière  de  recherche  des  intégrales  inter- 
médiaires de  l'équation  proposée  et,  plus  généralement,  de  toutes 
les  équations  du  premier  ordre  dont  les  différentes  solutions  ap- 
partiennent à  la  proposée. 

(')  On   le    vérilie   aisément   en   tenant   compte  des  équations   (12)   ou   (i3) 
it  à  la  fo     " 
dri  do  _ 
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714.  Les  indications  précédentes,  quelque  incomplètes  qu'elles 
soient,  mettent  en  évidence  ie  rôle  des  caraotérisiiqnes  dans  la 
recherche  des  intégrales  de  l'équation  proposée.  On  pourrait  les 
développer  et  en  tirer  une  théorie  complète  de  l'équation  (i);  nous 
nous  contenterons  ici  de  traiter  quelques  applications;  mais  aupa- 
ravant il  importe  de  remarquer  que  les  équations  (6)  ne  peuvent 
être  remplacées  par  un  des  systèmes  (8)  ou  (y)  que  si  A  est  diffé- 
rent de  zéro.  Considérons,  par  exemple,  le  système  (8).  Lorsque  A 
est  nul,  les  deux  dernières  équations  se  réduisent  à  une  seule. 
Pour  éviter  cet  inconvénient  nous  remarquerons  que,  dans  le  cas 
général,  on  peut  déduire  des  équations  (8)  les  deux  suivantes 

(  B  dp  —'kidg-i-'Ddx  —  o, 

i  h' dq  ~li dp  -^  D dj^  ^  o, 

par  l'élimination  soit  de  dx,  soit  de  dy.  Le  système  des  équa- 
tions (8)  et  (8)'  se  réduira  dans  tous  les  cas  à  trois  éqfiations 
distinctes.  En  ajoutant  de  même  aux  équations  (9)  les  deux  sui- 


(»)' 


(9)' 


i  B  dp  —  \^dq  ^ï)  dx  —  o, 
i  B'dq  —  l^  dp-\-'ùdy  =  o, 


OU  n'éprouvera  aucune  difficulté  dans  les  applications. 

Considérons  d'abord  l'équation  bien  connue  des  s\irfacef 
loppables 

On  a  ici 

B  =  C  =  B'=  D  =  0,        A  =  1,        ),,  =  >.s  =  o. 
Les  équations  (8)  se  réduisent  aux  suivantes 

ds  — p  dx  —  q  dy  =  o,        dp  =  o.        dg  =  o, 
qui  présentent  trois  combinaisons  intégrables 
dp,     dq,     d{z—px~qy). 
On  aura  donc  les  deux  intégrales  du  premier  ordre 

Si  l'on  difféfeQtie  la  dernière  équation,  il  restera 
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En  supprimant  dp,  on  a  bien  les  trois  équations  qui  définissent 
une  surface  développable. 

Prenons  maintenant  l'équalion 

q''  r  —  'ipqs  -hp'^  t  —  o. 

Ici  encore,  les  deus  valenrs  de  ï.  sont  égales  et  les  équations 
différentielles  de  la  caractéristique  sont 

ds  ^-p  dx  —  q  dy  =  0, 
p  d:e  -i-  q  dy  =  o-, 
q  dp  -p  dq  =  Q. 

Klles  udinettenL  les  trois  combinaisons  intégralités 


et,  par  conséquent,  z  sera  déterminé  par  l'équation 

Dans  l'un  et  l'autre  des  exemples  précédents,  l'équation  en  i  a 
ses  deux  racines  égaies,  et  les  équations  dîfierenli elles  de  la  carac- 
téristique admettent  trois  combinaisons  intégrables.  La  coïnci- 
dence n'est  pas  fortuite,  et  Von  peut  démontrer  que,  si  l'un  des 
systèmes  (8)  ou  (())  admet  trois  combinaisons  intégrables,  on  a 
nécessairement  1,  ^  î.^  { '  ). 

715.   Considérons  encore  l'équation 

(i-^q^)s-pqt  =  a, 

qui  définit  les  surfaces  pour  lesquelles  les  sections  faîtes  par  des 


{')  Voir,  en  particulier,  notre  Mémoii-esur  les  solutions  singulières  des  équa- 
tions aux  dérioées  partielles  du  premier  ordre- (  Mémoires  préseiitm  par  divers 
savants  à  l'Académie  des  Sciences,  t.  XXVII).  Dans  ce  travail,  nous  donnons, 
après  M.  Lie,  le  moyen  de  former  toutes  les  équations  de  la  forme  (i)  pour 
lesqnelles  l'un  des  systèmes  (8)  et  (g)  admet  trois  combinaisons  intégrables  et 
qui  peuvent  Être  regardées,  par  suite,  comme  aj'ant  deux  intégrales  intermédiaires 
du  nreiuier  ordre. 
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plans  parallèles  an  plan  clcs^j';  sont  des  lignes  de  courbure.  On  a 
X^B  =  D--=o,         C  -=  '""^\         \i'  =  —  pq. 

Les  deux  systèmes  de  caractéristiques  sont  définis  par  les  équa- 
tions 

ds  — p  dx  -~  q  dy  —-  o,  dz  —  p  dm  —  qdy  —  o, 

dx  —  o,  p</  dx  +  (i  ^^  q^)  dy  ~  o, 

(i--g^}dp—pqdq^o,  {i-^q^)dcj  -o, 

qui  conduisent  respectivement  aux  deux  intégrales  intermédiaires 
suivantes 

Tirons-en  les  valeurs  de  p  et  de  y,  pour  les  porter  dans  l'équa- 
tion 

ds  —  p  dx  -^  q  dy . 
Nous  trouverons 

dz  =  i/[  -1-  (ji^  'j'(3;)  dœ  ■  \-  q  ')/ {  q')  dq  - — q'^  dz  —  q z  dq . 

ce  qui  peul  s'écrire 

l/l  -H  r/2 

En  intégrant,  on  aura  donc 
(:7)  W^T^^r^^^T^'-^^C-)' 


—  ^    r  <ff  {  q)q(, 

J    ^L^q- 


L'éqaation  précédente,  jointe  à  celles  du  système  (i6),  donnera 
l'intégrale  complète  de  la  proposée.  Mais  on  peut  obtenir  une 
forme  plus  élégante.  Effectuons  la  substitution  définie  par  les  for- 
mules 

— ^^a,         ^(y)  =  (|'(^), 
l/l-i-<ys 
d'où  l'on  déduit 

L'équation  (i^)  et  la  seconde  des  équations  (16)  nous  corid(n'- 
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vont  au  système  des  deux  suivantes 

entre  lesquelles  il  faudra  éliminer  a.  La  seconde  s'obûeut  en  jire- 
nant  3a  dérivée  de  la  première  par  rapport  à  a,. 

La  première  intégrale  intermédiaire  {16)  exprime  <jue  les  plans 
des  lignes  de  courbure  coupent  la  surface  sous  un  angle  cooslanl. 

7J6.   fiuidions  enfin  l'équation 

rt  —  s^-.-a'^—o, 
(jue  l'on  rencontre  dans  la  théorie  mécanique  de  la  chaleur.  On 

A  =  1,         B  =  C  =  n'  ^  0,         T>--a\         X,  =  fl,         l,_  =  —a. 

Le  système  (8)  devient  le  suivant 

dz  —  p  dx  ^  q  dy,        dp  -i-  a  dy  =  o,        dq  —  adx  =  a. 

Il  admet  deux  combinaisons  intégrahles  évidentes  p-\-  ay  et 
q  — -ax-,  d'où  l'on  déduira  une  intégrale  intermédiaire  en  écrivant 
que  p  +  ay  est  une  fonction  de  ç  —  ax.  On  pourra  donc  poser, 
en  introduisant  une  variable  auxiliaire  a, 


(ly) 


La  système  (9)  conduirait  de  même  aux  deus  équations 

(20) 


qui,  jointes  aux  précédentes,  nous  donnent 

ay^^-%  q  =  ^{^)  +  i^(^). 

Ces  valeurs  permettent  de  former  la  différentielle  de  s;  on  a 

adz  =  apdx  ^aq  dy  ^{l:l.-\-^){d'^~d1})-lri^'^-h-i/){dl:L  —  d'^)■ 
^i.  —  III.  18 
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On  dédnil  de  là,  en  intégrant, 

La  solution  est  ainsi  coniplètcment  déterminée;  on  peut  la 
débarrasser  de  tout  signe  de  quadrature  en  remplaçant  les  sym- 
boles f  et  <!/  par  des  dérivées  fp'  et  A'.  On  trouve  ainsi 

(•^2)  /.  =  «+p,  y  =  f(;<)-H4.'(P). 

11  suffira  d'éliminer  a  et  p  entre  les  trois  premières  équations 
pour  obtenir  l'expression  de  s  en  fonction  de  x  et  dej. 

717.  Dans  les  deux  derniers  exemples  que  nous  venons  d'exa- 
miner, on  peut  obtenir  une  confirmation  des  résultats  que  nous 
avons  signalés  relativement  aux  caractéristiques,  en  étudiant,  à 
l'aide  des  formules  qui  donnent  l'intégrale  générale,  ce  que  nous 
pouvons  appeler  le  problème  de  Cauchy,  c'est-à-dire  la  détermi- 
nation de  la  surface  qui  satisfait  à  l'équation  aux  dérivées  par- 
tielles, passe  par  une  courbe  donnée  et  admet  en  chaque  point  de 
cette  courbe  im  plan  tangent  donné.  Pour  plus  de  simplicité,  nous 
nous  contenterons  d'examiner  à  ce  point  de  vue  l'équation  qui  a 
été  intégrée  dans  le  numéro  précédent. 

Soit  (C)  la  courbe  par  laquelle  doit  passer  l'intégrale.  Comme 
/j,  q  sont  donnés  pour  chaque  point  de  cette  courbe,  il  résulte  des 
formules  (ig)  et  (20)  qu'en  chacun  de  ces  points  on  connaîtra  a, 
P,  f(a),  '!'(^)-  Si,  comme  il  arrive  généralement,  a  et  ^  ne  con- 
servent pas  la  même  valeur  en  tous  les  points  de  la  courbe,  on 
connaîtra,  par  cela  même,  les  fonctions  <{>(«),  'Î'(P)  pour  tontes 
les  valeurs  de  l'argument;  et,  par  suite,  l'intégrale  cherchée  sera 
complètement  déterminée. 

Mais  il  y  a  des  cas  d'exception.  Nous  laisserons  au  lecteur  le 
soin  de  les  étudier  tous  et  nous  nous  contenterons  de  faire  re- 
marquer que,  si  la  courbe  (C)  est  une  caractéristique;  si  l'on  a, 
par  exemple,  en  chacun  de  ses  points, 

p~  ay  —  C,         q  —  a«  —  C, 
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C  et  C  étant  deux  constantes,  la  fonction  ^(a)  ne  sera  plus  déter- 
minée que  pouruue  valeur  de  l'argument.  D'après  les  formules  (19), 
il  safGra  qu'elle  ait  la  valeur  ~  pour  la  valeur  —  de  l'argument. 
L'intégrale  satisfaisant  aux  conditions  proposées  contiendra  alors 
dans  son  expression  une  fonction  ç(a)  qui  sera  presque  entière- 
ment arbitraire,  puisqu'elle  sera  assujettie  à  l'unique  condition 
d'avoir  une  valeur  donnée  pour  une  valeur  particulière  de  l'ar- 
gument. Quant  à  la  fonction  4'(p)i  *^1'^  s^  déterminera  comme 
dans  le  cas  générai. 

7'18.  Dans  le  cas  où  l'un  ou  l'autre  des  systèmes  (8),  (9)  ne 
présente  pas  deux  combinaisons  intégrables,  on  ne  connaissait 
aucune  méthode  permettant  d'obtenir  l'intégration  de  l'équation 
aux  dérivées  partielles  proposée.  Dans  un  travail  déjà  ancien  {'), 
j'en  ai  proposé  une,  qui  va  plus  loin  que  celle  de  Monge  et  qui 
permet  d'obtenir  l'intégration  dans  une  infinité  de  cas  nouveaux. 
L'exposition  de  celte  méthode  nous  entraînerait  loin  de  notre 
sujet;  je  me  contenterai  d'avoir  donné  une  définition  précise  des 
caractéristiques,  définition  que  nous  allons  employer  dans  l'étude 
de  l'équation  aux  dérivées  partielles  des  surfaces  applicables  sur 
une  surface  donnée. 

Reprenons,  pour  cela,  la  méthode  développée  au  n°  706;  a,  b, 
c  étant  les  cosinus  des  angles  que  font  les  axes  du  trièdre  mobile 
avec  l'axe  des  x  du  trièdre  fixe,  c'est-à-dire  avec  une  droite  fixe 
quelconque  de  l'espace,  on  a 

(.3)  ==«S  +  '.^,         g. <.{,  +  »,„ 


et  l'équation  aux  dérivées  partielles  ^'obtiei 
dep,  g,  Pi,  q\  dans  la  relation 


•s  partielles  {^Annales  de  l'École  Norm 
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Supposons,  pour  la  commodilé  du  langage,  que  l'on  connaisse 
déjà  une  surface  (S)  admettant  l'élément  linéaire  donné,  hepro- 
blème  de  Cauchy  peut  s'énoncer  ici  de  la  manière  suivante  : 

Étant  donnée  une  courbe  (F),  tracée  sur  (S),  déterminer 
une  /onction  a;,  qui  prenne,  ainsi  que  ses  deux  dérivées  pre- 
mières, des  valeurs  données  à  l'avance  en  chaque  point  de  (T), 
ces  fonctions  devant  évidemment  satisfaire,  quand  on  se  déplacera 
sur(r),  à  la  relation 

(  36  )  dx  —  -r-  du  -^  -^  dv, 

'■      '  du  àv 

qui  détermine,  par  exemple,  ~  lorsqu'on  se  donne  x  et  -r^- 

Il  résulte  des  formules  (23)  que  a  eib  auront  des  valeurs  con- 
nues en  chaque  point  de  la  courbe  (F).  Il  sera  donc  possible  de 
calculer  les  différentielles  da^  db  relatives  à  lui  déplacement 
s'effectuant  sur  cette  courbe.  Or  on  a 

i  da       ,  /    du.  dv\         l     dit.  dv\ 

'^''  '1  df>  l    du  dv\         /     du  d«\ 

[di  =''(''r,-'-'''d,j-'\!'  !-.*•'•  d,j' 

Comme  la  rotation  /■  -; — \-  /•,  -r  dépend  exclusivement  de  l'élé- 
ds  '  ds      '^ 

ment  linéaire,  on  voit  qu'il  sera  possible  de  calculer,  en  chaque 

point  de  (F),  les  rotations 


'  rf.( 


Q-Î^i 


relatives  à  un  déplacement  sur  cette  courbe. 

Or,  si  l'on  se  reporte  auK  formules  du  Tableau  U  [II,  p.  383],  on 
reconnaît  immédiatement  que  la  connaissance  des  quantités  pré- 
cédentes permet  de  calculer,  en  chaque  point  de  (F),  la  courbure 
normale,  la  courbure  géodésique  et  la  torsion  de  cette  courbe.  On 
pourra  évidemment  exprimer  la  courbure  et  la  torsion  en  fonction 
de  l'arc  de  (F)  ;  et  l'on  sait  que  ces  expressions  déterminent  d'une 
manière  complète  la  forme  de  la  courbe. 

Réciproquement,  supposons  que  l'on  se  donne  la  transformée  (D) 
de  (F).  Ajoutons,  pour  préciser,  que  l'on  a  marqué  sur  (D)  le 
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[joinl  B  qui  correspond  à  un  point  A  de  (F);  alors  le  point  M'  de 
(D)  qui  correspond  à  un  point  quelconque  M  de  (F)  sera  déter- 
miné par  la  condition  que  l'arc  BM'  de  (D)  soit  égal  à  l'arc  AM  de 
(F).  Comme  on  connaît,  en  tous  les  points  de  (D),  la  courljure  et 
la  torsion,  les  formules  des  Tableaux  I  et  II  nous  permettront  de 
calculer,  pour  chaque  point  de  cetle  courbe,  l'angle  w  que  fait  sa 
tangente  avec  l'axe  des  x  du  trièdre  (T),  ainsi  que  l'angle  m  que 
fait  la  normale  à  la  surface  avec  le  plan  osculateur  {')  de  la  courbe. 
La  détermination  de  ces  deux  angles  permet  évidemment  de  cal- 
culer sans  ambiguïté  les  neuf  cosinus  directeurs  qui  feront  con- 
naître la  position  du  trièdre  (T)  par  rapport  aux  axes  fixes  lorsque 
(F)  sera  venue  coïncider  avec  (D),  et,  en  particulier,  les  cosinus 
a  et  b.  On  pourra  donc  déduire  des  formules  (aS)  !es  valeurs  de 
-j-i  -T->  en  chaque  point  de  (D),  ce  qui  nous  ramènera  à  l'énoncé 
primitif. 

Le  problème  que  nous  nous  sommes  proposé  peut  donc,  dans 
lous  les  cas,  être  énoncé  sous  la  forme  suivante  ; 

Étant  donnée  une  surface  (S),  la  déformer  de  telle  manière 
qu'une  courbe  (F)  tracée  sur  cette  surface  vienne  coïncider 
avec  une  courbe  (D),  donnée  dans  l'espace  (-), 

Il  sera  susceptible  d'une  solution  déterminée  tant  que  la 
courbe  (F)  ne  satisfera  pas,  en  vertu  des  conditions  posées,  à  la 
première  des  équations  différentielles  (5)  des  caraclérisliques  ; 
et,  par  suite,  l'étude  de  ses  cas  d'impossibilité  et  d'indétermi- 


(')  L'angle  n  toulsfois  ne  sera  rée 
de  (D)   est  5ii]iéricure  à  la  coiirbur 


Ajoutons  que  l'angle  ra,  étant  déterminé  par  son  ainua,  pouiia  pienilie  deu-ï 
yaleucs  supplémentaires  l'une  de  l'autre;  ce  qui  condinid  a  deux  solations  dis- 
tinctes dti  problème  que  nons  avons  en  vue. 

(')  Le  cas  particulier  où  (D)  est  une  droite  ne  piesente  pas  de  difficullé  pai- 
ticuliére  et  ne  met  pas  en  défaut  nos  conclusions,  mais  pour  plui  de  netteté, 
nous  l'ëcarterons  en  laissant  au  lecteur  le  soin  de  le  tiaitei. 


que  si  la  courbure  -  ei 

1   chaqi 

géodésiquel  de  (F)   . 

au  poiû 

le  l'équation  évidente 
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nation   nons  fera  connaiU'e  ces  caractéristiques.   Nous   allons  le 
traiter  directement,  en  choisissant  les  variables  les  plus  simples. 

719.  Rapportons  les  points  de  la  surface  à  un  système  de  coor- 
données rectangulaires  tel  que  la  courbe  (F)  devienne  une  des 
courbes  cooidonoécs  et  soit  représentée  par  l'iiqiiaLÎon 


ce  qui  est  évidemment  toujours  possible. 

On  aura,  en  adoptant  les  notations  du  Tableau  IV  [II,  p.  385], 


Une  fois  connus  a  et  i,  les  relations 

da       ^  ùb 

,,9)  _=è._.ç,         _,=.^,_.«,., 

relatives  à  un  déplacement  sur  la  courbe  (T),  feront  connaître  p 
et  cj.  La  relation,  empruntée  au  Tableau  IV, 
(3o)  A.çi-hG;j  =  0 

fera  ensuite  connaître  q,  ;  et  cnlîu  l'équation  (23)  donnera  p, 
pourçu  que  q  ne  soit  pas  nulle.  Une  fois  connues  les  rotations 
p,q,p,,qi^oa.T  chaque  point  de  la  courbe  (F),  les  formules  (24), 
donnant  les  dérivées  premières  des  cosinus  a  et  b,  feront  connaître 
par  cela  même  les  dérivées  secondes  de  x  pour  cbacjue  point  de  îa 
courbe  (F).  II  résulte  en  effet  des  formules  {28)  que  les  dérivées 
secondes  de  x  s'expriment  en  fonction  de  a,  b  et  de  leurs  dérivées 
premières. 

Le  problème  proposé,  qui  équivaut,  nous  l'avons  vu,  à  la  déter- 
mination des  dérivées  secondes  de  x  en  ctiaque  point  de  (F),  ne 
peut  donc  devenir  impossible  ou  indéterminé  que  dans  le  cas  où  les 
conditions  proposées  donneraient  pour  q  une  valeur  nulle.  Or  ii 
suffit  de  se  reporter  à  la  formule  (4)  du  Tableau  ÏV  pour  recon- 
naître qu'alors  la  courbe  (F)  deviendrait  une  ligne  asymptotique. 
Il  est  donc  établi  de  nouveau  que  les  caractéristiques  de  V équa- 
tion aux  dérivées  partielles  à  laquelle  satisfait  x  sont  les 
lignes  asjmptotiques,  el  nons  pouvons  énoncer  le  tbéorème  sui- 
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On  peiu  toujours  déformer  une  surface  (  S)  de  telle  manière 
qu'une  courbe  (F),  tracée  sur  elle  et  donnée  à  l'avance,  vienne 
coïncider  avec  une  courbe  (D)  de  l'espace,  à  moins  que  la  con- 
dition ainsi  proposée  n'entraîne  cette  conséquence  que  (D)  se- 
rait, après  la  déformation,  une  ligne  asymptoticjue  de  la  sur- 
face. 

On  donnera  plus  de  puccision  h  la  dernière  parlic  de  l'énonce 
en  la  Iransforinan  l  de  îa  manière  snivanLe.  Soit  M  le  point  de  (f) 
qui  devra  coïncider  avec  un  point  quelconque  M'  de  (D).  Si  la 
courbure  de  la  courbe  (D)  en  M'  est  constammenl  égale  à  la  cour- 
bvii'e  géodésiqïie  de  (r)  au  point  correspondant  M,  le  mouvement 
de  déformation  qui  amènerait  (F)  à  coïncider  avec  (D)  ferait  de 
cette  courbe  (D)  une  ligne  asymplotiqne  de  Ea  surface  déformée, 
puisque  !a  courbure  géodésique  de  cette  ligne  serait,  en  chaque 
point,  égale  à  sa  courbure  absolue.  Nous  obtenons  donc  la  propo- 
sition suivante  : 

On  peut  toujours  déformer  la  surface  (S)  de  telle  manière 
qu'une  de  ses  courbes  (F)  vienne  coïncider  avec  une  courbe 
quelconque  de  l'espace  (D),  pourvu  que  la  courbure  en  chaque 
point  de  (D)  ne  soit  pas  égale  à  la  courbure  géodésique  de  (F) 
au  point  correspondant. 

720.  Il  ne  nous  reste  plus  qu'à  distinguer  les  cas  où  le  problème 
sera  impossible  de  ceux  où  il  sera  indéterminé.  C'est  oe  que  l'on 
peut  faire  de  la  manière  suivante. 

Lorsque  les  équations. (ag)  nous  donneront  pour  cj  une  videur 
nulle,  l'équation  (aS),  qui  faisait  connaître  pi,  se  réduira,  en 
chaque  point  cle{F).  à  ceile-ci 


qui  devient,  sî  l'on  ticiil  compEc  de  l'équation  (3o), 


Si  cette  relation  est  vériliée  en  chaque  point  de  la  courbe  (D), 
le  problème  sera  indéterminé;  sinon  il  sera  impossible.  Or,  si  l'on 
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emploie  les  formules  des  Tahleaiis  11  et  iV,  on  peut  rcmplRcer 
l'équation  précédente  par  la  suivante 
(3i)  ^5  =  _HR', 

011  T  désigne  le  rayon  de  torsion  de  la  courbe  (D)  et  où  R  et  R' 
sont  les  rayons  de  courbure  principaTis  de  !a  surface.  Nous  pou- 
vons donc  énoncer  le  résultat  suivant  : 

Le  problème  proposé  sera  indéterminé  si  la  torsion  en  chaque 
point  de  (D)  est  égale  à  \/ oo>j  u-jti  désignant  la  courbure  de 
(S)  aupoint  correspondant  de  (F).  //  sera  impossible  dans  le 
cas  contraire  ('). 

Nous  retrouvons  ici  une  propriété  des  lignes  asymptotiques  que 
nous  devons  à  M.  Enneper  et  qui  a  été  déjà  démontrée  au  n"  512, 
Elle  se  relie,  on  le  voit,  de  la  manière  la  plus  étroite  à  la  pro- 
position fondamentale  que  nous  étudions  maintenant,  et  d'après 
laquelle  les  lignes  asymptotiques  sont  les  caractéristiques  de  l'é- 
quation aux  dérivées  partielles  dont  dépend  le  problème  de  la 
déformation  d'une  surface. 

721.  Pour  éclaircir  les  considérations  précédentes,  nous  allons 
étudier  quelques  applications  particulières. 

Étant  donnée  une  surface  (S)  et  une  courbe  (T),  tracée  sur 
cette  surface,  peut-on  déformer  la  surface  sans  déformer  la 
courbe? 

La  réponse  est  très  simple  :  la  déformation  est  impossible  si 
la  courbe  (F)  n'est  pas  une  asvmptotique  ;  elle  est  possible  d'une 
infinité  de  manières  dans  le  cas  contraire.  C'est  là  une  remar- 
quable propriété  des  lignes  asymptotiques. 

Peut-on  déformer  la  surface  (S)  de  telle  manière  qu'une  de 
ses  courbes  (T)  devienne  une  asymptotique  de  la  surface  dé- 
formée? 

{')  Quand  nous  disons  que  le  problème  est  indéterminé,  nous  entendons  par 
là  qae  les  coefficients  des  séries  par  lesquelles  la  surface  serait  définie  demeurent, 
CD  partie,  arbitraires,  sans  que  la  convergence  de  ces  séries  soit  établie. 

Au  reste,  dans  tous  les  cas  où  l'on  peut  elTectuer  l'intégration,  on  reconnaît 
que  l'indétermination  eiiste  réellement. 
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La  courbe  (D)  dans  laquelle  doit  se  transformer  (T)  sera  plei- 
nement déterminée  par  les  propositions  précédentes,  puisqu'on 
connaîtra,  en  chaque  point  de  (D),  la  courbure  absolue,  qui  sera 
égale  à  la  courbure  géodésique  de  (F)  au  point  correspondant,  et 
la  torsion,  qui  sera  égale  à  la  courbure  totale  de  la  surface  en  ce 
même  point  de  (T).  Ces  deux  quantités  seront,  par  suite,  des 
fonctions  données  de  l'arc  s,  et  leur  détermination  permettra  de 
construire  la  courbe  (D).  Mais,  bien  que  Fon  connaisse  cette  courbe, 
le  problème  proposé  sera  indéterminé  :  il  y  anra  une  infinité  de 
déformations  de  (S)  pourlesqiielles  (F)  coïncidera  avec  (D). 

Etant  donnée  une  courbe  (D)  et  une  développable  (A)  cir- 
conscrite à  (D),  est-il  possible  de  déformer  une  surface  (S) 
de  telle  manière  qu  'elle  vienne  passer  par  (D)  et  soit  tangente 
à  (A)  en  tous  les  points  de  (D)? 

Ce  problème  est  tout  à  fait  différent  des  précédents;  car  on 
n'indique  nullement  la  courbe  de  (S)  qui  doit  venir  coïncider 
avec  (D).  On  peut  le  résoudre  de  la  manière  suivante. 

Supposons  d'abord  que  la  développable  (A)  ne  soit  pas  l'en- 
veloppe des  plans  osculateurs  de  (D).  Si  le  problème  est  possible, 
(D)  ne  sera  pas  une  asjmptotique  de  la  surface  déformée.  Clier- 
chons  la  courbe  (F)  de  (S)  qui  viendra  coïncider  avec  (D).  Soit 
M' le  point  de  (F)  qui  viendra  en  un  point  quelconque  M  de  (D). 
Comme  on  connaît,  au  point  M,  la  courbure  de  (D)  et  l'angle 
que  fait  le  plan  osculateur  de  cette  courbe  avec  le  plan  tangent 
de  la  développable  (A),  qui  doit  devenir  le  plan  tangent  de  la 
surface  déformée,  on  connaîtra,  par  cela  même,  la  courbure  géodé- 
sique qu'aura  (D)  en  M  et  par  suite  (F)  en  M'.  Ainsi  la  courbure 
géodésique  —  pourra  être  esprimée  en  foaction  de  l'arc.  Soit 

la  relation  ainsi  obtenue.  On  en  déduit  aisément  une  équation 
du  troisième  ordre  à  laquelle  devra  satisfaire  la  courbe  cherchée 
(F).  Réciproquement,  d'après  ce  que  nous  avons  vu  plus  haut, 
toute  courbe  intégrale  de  cette  équation  fournira  une  sohition  du 
problème  proposé. 

Si,  au  contraire,  la  développable  (A)  est  l'enveloppe  des  plans 
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osculateiirs  de  (D),  le  problème  ne  sera  possible  que  sous  cer- 
taines conditions.  En  effet,  an  point  M  de  (D),  la  torsion  est 
connue,  c'est  une  certaine  fonction  de  l'arc.  On  a 

D'autre  part,  si  Je  problème  est  possible,  (D)  sera  évidemment 
nne  asjmptoticjue  de  la  surface  déformée,  et  l'on  aura  nécessaire- 
ment 

^77-,  étant  la  courljuro  totale  de  la  surface  an  point  M  de  (D)  ou, 

ce  qui  est  la  nicme  chose,  au  point  M'  de  (F).   On  devra  donc 

avoir 

(33)  RR' =  -  r-(,^), 

et  cette  relation,  qui  conduit  à  une  équation  du  premier  ordre 
pour  la  courbe  (r),  devra  avoir  au  moins  une  intégrale  particu- 
lière commune  avec  l'équation  (Sa).  On  va  voir  qu'il  résulte  de  là 
une  condition  pour  la  courbe  (D). 

Différentions,  en  prenant  v  comme  variable  indépendante,  trois 
fois  l'équation  (33)  et  une  fois  l'équation  (Sa),  après  y  avoir  rem- 
placé la  courbure  géodésique  par  son  expression  en  fonction  des 
coordonnées  u,  v.  Nous  obtiendrons  ainsi  un  système  de  six  équa- 
tions dont  les  premiers  membres  seront  des  fonctions  connues  de 

du    d^u    d'u    ,,,,.     -      .-        ,  -  ,■    .  ,    - 

"i  fi  -j-'  "TT  '  —r^  '  ij  élimination  de  ces  cinq  quantités  conduira. 

dv      dv^     dv"  '■  ' 

en  général,  à  une  seule  relation  de  la  forme 
ou  encore 


(3-0 


,   ^,-: 


d'-i     d''i\_ 


p,  T,  s  désignant  le  rayon  de  courbure,  le  rayon  de  torsion  et 
l'arc  de  la  courbe  (D).  On  forme  ainsi  une  équation  différentielle 
à  laquelle  cette  courbe  devra  satisfaire.  En  d'autres  termes,  la  re- 
lation précédente  devra  être  vérifiée  par  toutes  les  asymptotiques 
des  surfaces  résultant  de  la  déformation  de  (S). 

Cette  équation  se  simplifie  d'ailleurs  dans  certains  cas  spéciaux. 
Sila  courbure  totale  de  la  surface  donnée  est  constante  et  égale  à 
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inplerïi 


Ainsi  la  courbe  (D)  devra  avoir  sa  torsion  constante. 

Supposons,  par  exemple,  que  l'on  prenne  pour  (D)  une  hélice 
tracée  sur  un  cylindre  de  révolution.  Les  courbes  de  la  surface  qui 
pourront  s'appliquer  sur  cette  hélice,  tout  en  devenant  des  lignes 
a sympto tiques,  sont,  évidemment,  les  cercles  géodésiques  dont  la 
courbure  géodésique  est  égale  à  la  courbure  de  l'hélice  (  '  ). 

722.  Puisque  les  asymplotiqiies  sont  les  caractéristiques  de 
l'équation  aux  dérivées  partielles  que  nous  étudions,  il  est  naturel 
d'introduire  la  considération  de  ces  lignes  et  de  chercher  quelles 
sont  les  équations  aux  dérivées  partielles  qui  les  déterminent,  lors- 
qu'on connaît  seulement  l'élément  linéaire  de  la  surface.  Nous 
allons  commencer  par  résoudre  le  problème  suivant  ; 

L'élément  linéaire  d'une  surface  étant  donné  sous  la  forme 
ds'  =  E  du^  -H  2  F  du  dv  -h  G  dv^, 

quelles  relations  doit-il  y  avoir  entre  E,  F,  G  pour  que  les 
lignes  coordonnées  soient  les  asymptotiques  de  l'une  des  sur- 
faces résultant  de  la  déformation  de  la  proposée? 

Reportons-nous  à  l'équation  (5)  du  Tableau  I  [IT,  p.  882].  En 
exprimant  que  les  coefficients  de  du"^  et  de  dv^  sont  nuls  dans 
l'éqnalion  différentielle  des  asymptotiques,  nous  aurons 

ces  deux  conditions  nous  permettent  de  poser 


{')  En  terminant  ce  sujet,  1 


signaler  )e  Mémoi 


r  biegsameii  linausdeh/ibaren 


Weingartbn  (J.),  Usber  die  Defor 
Floche  (Journal  de  Crelle,  t.  C,  p.  296;  . 
où  se  tPOUTent  étudiées,  par  des  méthodes  toutes  difféi'eiiles,  les  questions  ana- 
logues à  celles  que  nous  venons  d'en  ami  ner. 

La  proposition  fondamentale  d'après  laquelle  les  asymptotiques  sont  les  carac- 
téristiques de  l'équation  aux  dérivées  partielles  en  a;  a  été  déjà  donnée  dans 
notre  Cours  de  1882;  les  autres  développements  donnés  dans  le  texte  remontent 
à  nos  Leçons  de  i885. 
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Portant  ces  valeurs  dans  les  deux  relations  de  la  tro 
du  système  (A)  (même  Tableau),  nous  trouverons 

Si  donc  Oïl  désigne,  poiu,  alircgcr,  par  k  Ja  r[uantité 

i  /  *;  "  "*; 


(35) 


I/o,.       '^»_     /- 


(36)  l^--r-^,k, 

et  les  équations  (A)  entre  les  rotations  nons  donner, 

■Hr'if'-'tr,). 


''''  i  i(t-n)    ,    Hkt,,) 


On  déduit  de  là,  après  quelques  réductions  et  en  remplaçant  r 
et  r,  par  leurs  valeurs  tirées  des  équations  (A), 


\        ôv       ■  '  OU.  ài' 

Telles  sonL  les  deux  équations  de  condition  cherchées. 
Nous  allons  les  écrire  de  manière  qu  elles  ne  contiennent  que 
des  invariants  des  paramètres  u  et  t^  des  deux  familles  de  lignes 
asymptotiques.  Si  l'on  conserve  H  pour  représenter  y/EG  —  F^, 

H^'     «)-  ïp-^-  H2  "^  -  ni  ^y  —  if*  Jû~~ïïf  "5i7"^  TP"Â7' 
et  de  là  on  déduit,  par  un  calcul  facile, 

1  _  _    _ 
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D'autre  part,  on  a  aussi 


Ces  relations  permettent  c!e  donner  à  la  seconde  éqnation  (38) 
la  forme  définitive 

(3.J)  i(<-,  i«)-2A,ui(«,  P)  =  e{«,  log^)9(«,  0), 

qui  ne  contient  plus  que  des  invariants.  Par  raison  de  symétrie,  la 
première  des  équations  (38)  prendra  la  forme  analogue 

(:lo)  i(«,  4i')-aû,i.A{M,  o)  =  e(v,logA)e(;.,  «). 

Si  maintenant)  pour  revenir  à  nos  notations  habituelles,  nous 
désignons  par  m  et  c  des  coordonnées  curvilignes  quelconques  et 
par  a  et  p  les  paramètres  des  deux  familles  de  lignes  asymptoli- 
ques  de  la  surface,  nous  voyons  que  ces  paramètres  a  et  p  devront 
satisfaire  aux  deux  équations  simultanées  du  second  ordre 

La  première  est  linéaire  par  rapport  aux  dérivées  de  a,  la  se- 
conde par  rapport  à  celles  de  ^.  En  éliminant,  soit  a,  soît  p,  on 
sera  conduit  à  une  équation  du  troisième  ordre  à  laquelle  satisfera 
la  fonction  que  l'on  conserve.  11  serait  faeile  de  former  et  d'écrire, 
à  l'aide  des  invariants,  cette  équation  du  troisième  ordre;  mais 
nous  laisserons  ce  point  à  étudier  au  lecteur. 


723.  Les  calculs  précédents  conduisent  à  plusieurs  conséquences 
sur  lesquelles  il  convient  d'insister. 

En  premier  lieu,  nous  voyons  que,  si  l'on  donne,  en  même 
temps  que  l'élément  linéaire  d'une  surface,  ses  lignes  asympto- 
tiques  des  deux  systèmes,  la  surface  est  pleinement  déterminée. 
En  effet,  si  l'on  prend  ces  deux,  familles  d'asympto tiques  pour 
lignes  coordonnées,  les  calculs  du  n°  722  nous  montrent  que  l'on 
connaîtra,  pour  chaque  point  de  la  surface,  les  six  rotations.  La 
forme  de  la  surface  sera  donc  entièrement  connue  (n"  â8à). 
Comme  on  peut  prendre  un  double  signe  pour  la  valeur  de  /.,  on 
obtiendra  en  réalité  deux  surfaces,  symétriques  l'une  de  l'autre. 
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Nous  pouvons  donc  énoncer  le  tliéorème  suivant,  établi  en  premier 
lieu  par  M.  O.  Bonnet  : 

Si  deux  surfaces  sont  applicable,  l'une  sur  l'autre  de  telle 
manière  que  toutes  les  lignes  asymptotigues  de  l'une  corres- 
pondent aux  lignes  asymptotiques  de  l'autre,  les  deux  surfaces 
sont  égales  ou  symétriques. 

Mais  on  peut  compléter  cette  proposition,  en  supposant  que 
l'on  connaisse  une  seule  famille  de  lignes  asjmptotiques.  Par 
exemple,  dans  leséqiiations{4i),  on  connaîtra  a,  dont  l'expression 
sera  donnée  en  fonction  de  u  et  de  c.  Il  est  aisé  de  voir  que  l'on 
pourra  déterminer  p. 

En  elfe t,  substituons  dans  la  socoude  des  équations  (/p)  la  valeur 
de  y,;  elle  prend  la  forme 


Par  suite,  si  M  et  N  ne  sont  pas  nuls  en  même  temps,  on  ob- 
tiendra la  seconde  famille  d'as^-mpto tiques  en  intégrant  l'équation 
du  premier  ordre 

N  du  —  M  ih  =  o, 

où  M  et  N  ne  dépendent  que  de  l'élément  linéaire  et  de  l'expres- 
sion de  a.  Par  conséquent,  la  connaissance  d'une  des  familles 
de  lignes  asymptotîques  entraînera  celle  de  l'autre. 

Examinons  maintenant  le  cas  d'exception  où  M  et  N  seraient 
nuls  en  même  temps.  Alors  la  seconde  des  équations  {4i)  sera  vé- 
rifiée identiquement  quand  on  y  remplacera  a.  par  son  expression 
donnée;  en  d'autres  termes,  elle  aura  lieu  quelle  que  soit  la  fonc- 
tion p.  En  particulier,  remplaçons-y  p  par  a,  il  viendra 

(ia)  A[c=,Aa)-2A,(a)ia  =  o. 

Or  cette  équation  exprime,  nous  l'avons  vu  (n"  676),  que  les 
courbes  de  paramètre  a  sont  des  géodésiques.  Comme  elles  sont 
déjà  des  asyraptotiques,  elles  ne  peuvent  être  que  des  droites;  et 
notre  cas  d'exception  se  trouve  ainsi  défini  :  il  ne  peut  avoir  lieu 
que  pour  des  surfaces  réglées  et  pour  la  famille  d'asymptotiques 
constituée  parleurs  génératrices  rectilignes.  En  résumé,  on  obtient 
le  résultat  suivant  : 
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Deux  siu'faces  applicables  Vune  sur  l'autre  sont  égales  ou 
symétriques  lorsque  les  lignes  asymptotiques  de  l'un  des  sys- 
tèmes dans  une  des  surfaces  ont  pour  transformées  des  lignes 
asymptotiques  (formant  nécessairement  un  seul  système)  dans 
l'autre  surface,  à  moins  que  les  surfaces  ne  soient  réglées  et 
que  les  asymptotiques  qui  se  correspondent  ne  soient  les  gêné- 
ratrices  rectilignes. 

Celte  proposition,  qui  esl  due  àM.  O.  Bonnet  (  '  },  résulte  immé- 
diatement de  ce  que  la  connaissance  d'uine  des  familles  asympto- 
tiques entraine  celle  de  l'autre.  Dans  le  Chapitre  suivant,  nous 
étudierons  d'une  manière  spéciale  la  propriété  qui  se  présente  ici 
pour  les  surfaces  gauches.  Nous  nous  contenterons,  pour  le  mo- 
ment, de  remarquer  que,  réciproquement,  si  la  surface  est  gauche 
et  si  a  est  le  paramètre  des  génératrices  rectilignes,  la  seconde  des 
équations  {4i)  sera  vérifiée  identiquement  quand  on  y  remplacera 
p  par  une  fonction  quelconque.  En  effet,  cette  équation  est  vérifiée 
quand  on  y  remplace  ^  par  a  en  vertu  même  de  l'équation  (42)!  à 
laquelle  satisfait  le  paramètre  a;  elle  l'est  encore  quand  on  y  rem- 
place p  par  le  paramètre  de  la  seconde  famille  de  lignes  asympto- 
tiques; comme  elle  peut  se  ramener  à  la  forme 


A^l.- 


N-£=o, 


elle  ne  peut  admettre  deux  intégrales  distincles  sans  se  réduire  a 
une  identité. 

724.  On  déduit  de  cette  remai-que  une  démonstration  très 
simple  de  la  proposition  de  M.  Bonnet,  déjà  établie  au  Chapitre  11 
[p.  339]. 

Si  deux  surfaces  gauches  (S,)  et  (S2)  sont  applicables  l'une 
sur  l'autre,  les  génératrices  rectilignes  se  correspondent  sur  les 
deux  surfaces,  à  moins  qu'elles  ne  soient,  l'une  et  l'autre, 
applicables  sur  une  surface  du  second  degré  (S)  de  telle  ma- 
nière que  les  génératrices  rectilignes  de  (S|)  et  de  (S^)  corres- 
pondent aux  deux  systèmes  différents  de  droites  de  (S). 

{')  Journal  de  l'École  Polytechnique,  XLII'  Caluev,  |i.  (,'\. 
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En  effet,  supposons  les  deux  surfaces  rapportées  au  même 
système  de  coordonnées,  et  soient  a,  ^  les  paramètres  des  deux 
familles  de  génératrices  rectilignes  de  (S,)  et  de  (Ss).  D'après  la 
remarque  précédente,  p  étant  le  paramètre  des  génératrices  rec- 
tilignes de  (S^),  l'équation 

sera  une  identité,  c'est-à-dire  qu'elle  sera  vériliée  quelle  que  soit 
!a  fonction  a'.  Pour  la  même  raison,  l'équation 

aura  lieu  poiu'  toutes  les  fonctions  p'.  Remplaçons,  dans  la  pre- 
mière, a'  par  a  et,  dans  la  seconde,  ^'  par  ^  :  nous  retrouverons 
les  deux  équations  (4i).  Or  ces  équations  expriment  que  a  et  ^ 
sont  les  paramètres  des  asymptotîques  d'une  surface  admettant 
l'élément  linéaire  donné.  H  y  a  donc  une  surface  (S)  applicable  sur 
les  deux  surfaces  réglées  et  admettant  pour  asymptotiques  les 
courbes  de  paramètres  a  et  p.  Mais,  comme  toutes  ces  courbes 
correspondent  à  des  droites  de  (S))  ou  de  (S^),  elles  sont  géodé- 
siqiies  et,  par  conséquent,  ne  peuvent  devenir  asymptotiques  sans 
se  réduire  à  des  droites.  La  surface  (S)  est  donc  doublement 
réglée;  et  ainsi  se  trouve  complètement  démontrée  la  proposition 
que  nous  avions  en  vue. 

725.  On  peut  introduire  d'une  manière  toute  différente  la  con- 
sidération des  b'gnes  asymptotiques. 

Soient  «  et  y  les  coordonnées  curvilignes  d'un  point  de  la  sur- 
face, r/  et  ^  les  paramètres  des  deux  familles  d'asympto tiques.  Au 
lieu  de  chercher  les  expressions  de  «et  de  p  en  m  et  f,  proposons- 
nous  de  déterminer  u  etf,  considérées  comme  fonctions  des  deux 
paramètres  a  et  p. 

Pour  cela,  nous  remarquerons  que,  si  l'on  conserve  toutes  les 
notations  du  Tableau  I  [II,  p.  382],  l'équation  différentielle  (4) 
des  lignes  asymptotiques  peut  être  remplacée  par  le  système  des 
deux  suivantes 

\  p  du.-r pi  dv  =  ).(ï  du  -h  Si  di>), 

I    q  du  -+-  ç I  (iîc  =  X  ( T]  du  -i-  tj^dv), 
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où  X  désigne  anc  inconnue  auxiliaire.  Si,  pour  la  déterminer,  on 
étimine  -r-  entre  les  deux  équations  précédentes,  on  est  conduit, 
en  tenant  compte  d'une  des  équations  du  Tableau  (A),  à  l'é- 
quation 

l\Ui-  -^ii)  -^-  Pli  —  '/Pi  =  o, 

qui  nous  donne 

(«)  i-'RS^»*'.  '"-*■ 

Ainsi  \  est  un  invariant  dont  on  connaît  la  valeur.  En  prenant 
successivement  les  deux  signes,  on  est  conduit  successivement  aux 
deux,  systèmes 


.  (    du  dv\ 


''d§      '"d^/ 


qui  permettront,  par  exemple,  de  calculer  p^q,  pi,qi.  En  portant 
les  valeurs  obtenues  dans  le  système  (A),  on  aura  les  équations 
aux  dérivées  partielles  qui  déterminent  u  et  c,  considérées  comme 
fonctions  de  a  et  de  p. 

Le  calcul  est  beaucoup  abrigé  si  l'on  écrit,  par  exemple,  la  pre- 
mière de  ces  relations  sous  la  forme,  qu'il  est  aisé  de  vérifier, 
d  /    du  dv\       à  l    du  Ov\  f    du  c)v\/    au  dv\ 

/    du.  dv\/    du  ài>\ 

,,  .      1  au  ûv        du  6v  ,  . 

En  remplaçante^-  -+-p,  j^' P^  -t-/>.  j^-  ■  -  ■.  par  leurs  valeurs 

déduites  des  formules  (45),  on  trouvera 


/du  di^       du  ào\  /i 
"^  \d'j.  dp  "^  dp  dix)  \ 


du  du  /dï.^ 

d^  'd^\du~  '"''  )'^  '~d3.¥^\ 
à\\        d),ïi 
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Cette  relation  peut  même  se  décomposer  en  deux  autres,  à  cause 
de  l'indétermination  des  translations  ^,  y,,  'q,,  r,,  qui  sont  assu- 
jetties seulement  aux  trois  conditions 

^=  +  V=E.        ^^|-^1v„  =  F,        ^Î  +  ^?  =  G. 

En  annulant  successivement  ^  et  ^,  et  remplaçant  les  trois  autres 
translations  par  leurs  valeurs  déduites  des  équations  précédentes, 
on  obtiendra  ces  deux  équations  aux  dérivées  partielles 

'■     mi'-if  -u^'^/  H=li2iA'   .  r^        F^      F— 'i 
j  d:iô^        àa   ô^\  àii      "^      da  du  à^  } 

I  [du  dv_       du  dç\/      d\Q^k      p^  _p^\ 

1  '^\d'j.   à^'^  d"^  da)\  àv      "^      de  du) 

'    d«  à^\        àv  du  dv)         ' 


5^  "'^  da  dp  \ 


\d-j.  d^        d<^  à-j.)\  du  du  dv  J 

■^ d-j.  d^y  du       àv       du)~ 


Elles  sont,  on  le  reconnaîtra  aisément,  nécessaires  et  suffisantes  ; 
de  sorte  qu'il  suffirail.de  les  intégrer  pourobtenir  les  deux  familles 
d'asymptotiqiies,  par  suite  les  six  rotations  (n"  722)  et  la  surface 
elle-même. 

726.  Pour  indiquer  au  moins  une  application,  supposons  que 
l'élément  linéaire  soit  donné  par  la  formule 

(47)  ds^=  du''  -^  (au'^  ^.-  ibu  +  c)  dv"^, 

où  a,  b,  c  désignent  des  constantes.  On  aura  ici 

Les  deux  équations  en  u  et  v  deviendront 

\  àa  dp  du      da   df)        2  du  da  dp  ~  "' 
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La  seconde  s'intogre  immédlatemenL  cl   admet  deux  soliilions 
disLinctes 

"  =  -?(«),      ^  =  '?i^)^Wh 

qui  peuvent  être  remplacées  parles  suivantes 

sans  que  (a  généralité  soit  diminuée. 

La  première  solution  v  =  ix  fait  évidemment  connaître  les  sur- 
faces réglées  admettant  l'élément  linéaire  donné.  La  3econde, 


tous  conduit  pour  it  à  l'cquation 
Prenons,  par  exemple. 


à^u         diogO  du  du       i  ôG  __ 
da  d'^  du       an.  è'^        -î  au 


G  =  u 
on  trouvera,  en  posant 

(5°)  d^  =  \ 


On  sait  intégrer  cette  équation  (');  mais  nous  ne  poursuivrons 
pas  ici  les  calculs,  que  nous  retrouverons  plus  loin  et  qui  con- 
duisent à  la  détermination  de  toutes  les  surfaces  applicables  sur 
les  développées  des  surfaces  minima. 


(')  Son  intégrale  est  <l 


où  A  et  B  désignent  des  fonetions  arbitraires  de  a  et  de  ^  respectivement.  Elle 
a  été  donnée,  en  premier  lieu,  par  M,  Liouville,  qui  l'a  déduite  de  la  remarque 
suivante  :  l'équation  aux  dérivées  partielles  (5o)   exprime  que  la  surface  dont 
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Si  3a  coiisiante  a  n'est  pas  nulle,  on  pourra  ramener  G  à  la 

(5i)  G  =  «^+/A 

et,  en  posant 

on  reconnaîtra  que  to  doit  satisCaice  h  l'équation 

La  valeur  (5i)  de  G  convient  à  i'aljsséide  et  à  l'hélicoïde  mini- 
mum (n°"  66  et  68).  C'est  donc  de  l'intégration  de  l'équation 
précédente  que  dépend  la  détermination  des  surfaces  non  réglées 
qui  sont  applicables  sur  ces  surfaces.  Nous  retrouverons  plus  loin 
ce  résultat. 
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CHAPITRE   VJ. 


El  m         1  d            f         g      1        _         f          I        I      gé     ra 

I  Idlf— Sf         q         dmn  pld       teur 

ta  g  I     l    1     f       -  Dé      m  Q               mpl       d        a       1       n  f 

g      h  Im                    élé           1               d  é    -   D  ir        ts  p    blém 

If  f           —  A          mldfd              Impld           mid 

*     C  d  —  Q                 d                  1                        g            jmp       qu            u 

gd  h         -Ppéédll  dtr             ^Sf          éé 

ppl      bl  1           f         d            1        n    ~  I           d 

lé  11                I          d    t 


727.  Dans  ie  Chapitre  pr<5cédenl,  nous  avons  été  conduits,  par 
la  discussion  de  différentes  propositions,  à  considérer  d'une  ma- 
nière spéciale  le  cas  où  une  surface  réglée  se  déforme  sans  que 
ses  génératrices  cessent  d'être  rectilignes.  Cette  déformation  par- 
ticulière des  surfaces  réglées,  dont  l'étude  vient  se  présenter  ici, 
mérite  que  nous  nous  y  arrêtions  assez  longuement  et  que  nous 
signalions  les  résultats  intéressants  obtenus  sur  ce  sujet  par  diffé- 
rents géomètres. 

Étant  donnée  une  surface  réglée  (R),  traçons  sur  cette  surface 
une  courbe  (C)  assujettie  à  l'unique  condition  de  rencontrer 
toutes  les  génératrices  rectilignes.  Par  un  point  M  de  la  surface, 
on  peut  mener  la  génératrice  rectiligne;  elle  ira  couper  la  courbe 
(C)  en  un  point  M'.  Soient  y  une  variable  propre  à  déterminer  la 
position  de  M'  sur  la  courbe  (C)  et  u  une  quantité  égale  ou  pro- 
portionnelle à  la  longueur  de  M'M  ou  de  sa  projection  sur  un 
plan  quelconque.  Les  variables  u  et  c  définiront  la  position  de  M 
sur  la  surface  et,  si  x^y,  z  désignent  les  coordonnées  rectangu- 
laires de  ce  point,  on  pourra  écrire 

a,,  «2,  flj;  l>,,  b^,  l>3  désignant  des  fonctions  quelconques  de  c. 
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agi 

Posons 


B  =  a',  &;  +  «;&;-!- «'3  è;, 

I    C=    b\^    -H    b'i   -h    b'î. 


(3)  ds^=^Edit^-^(E'-j-2D)dach-\-{A.u^-\-'iiiH-^C)d<'K 

Cette  formule  va  nous  permettre  d'indiquer  ia  ckssiOcatioii  des 
surfaces  réglées,  tant  imaginaires  que  réelles. 
Si  l'on  a  d'abord 


toutes  les  génératrices  rectilignes  \ont  rencontrer  le  cercle  de 
l'infini;  elles  forment  une  des  familles  de  longueur  nulle  de  la 
surface.  Cette  première  classe  de  surfaces  réglées,  toutes  imagi- 
naires si  l'on  excepte  la  sphère,  comprend  comme  un  genre  spé- 
cial les  développables  définies  au  n"  116  [I,  p.  148,  note]. 

Si  nous  écartons  ces  surfaces  exceptionnelles,  nous  pourrons 
supposer  que  u  est  la  longueur  MM',  prise  avec  son  signe,  et  que 

La  formule  (3)  se  simplifie  alors  et  devient 

Nous  avons  déjà  remarqué  au  n°  67  que  l'on  peut,  par  une 
simple  quadrature  et  en  remplaçant  u  par  u'—  j  Dde,  faire  dis- 
paraître le  terme  en  dii'di'  et  déterminer  ainsi  les  trajectoires 
orthogonales  des  génératrices.  Nous  pourrons  donc,  dans  la  suite, 
supposer  D  égal  à  zéro;  mais,  pour  rendre  les  applications  plus 
commodes,  nous  n'introduirons  pas  cette  hypothèse  d'une  ma- 
nière générEde. 

Si  la  surface  est  réelle  ainsi  que  ses  génératrices,  la  fonction  A, 
somme  de  trois  carrés,  n'est  pas  nulle;  mais  on  reconnaît  aisé- 
ment qu'elle  le  devient  pour  les  surfaces  qui  ont  un  plan  directeur 
tangent  au  cercle  de  l'infini,  et  pour  celles-là  seulement.  Dans  ce 
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cas,  rélémenL  linéaire  est  rédiictible  à  la  forme 

Une  seule  des  surfaces  correspondantes  est  réelle  :  c'est  le  pa- 
raboloïde  de  révolution.  Si  l'on  prend  l'équation  de  cette  surface 
sous  la  forme 

et  si  l'on  pose 

X  —  iy  ^  %pe-''+' , 

-    —  _!_£'_!_ 

un  l'alcul  facile  donne,  pour  réléinent  linéaire,  l'expression 

rf^''--  du'^-y-  ip{u-i-  ipv)  du'', 
déjà  signalée  au  n"  692. 

728.  Si  l'on  écarte  les  devix  séries  de  surfaces  exceptionnelles 
que  nous  venons  de  signaler  et  pour  lesquelles  il  n'y  a  ni  ligne 
de  striction  ni  point  central  sur  chaque  génératrice,  l'élément 
linéaire  pourra  toujours  être  réduit  algébriquement  à  la  forme  (5), 
dans  laquelle  A  sera  différent  de  zéro.  Nous  bornant  à  cette  hypo- 
thèse spéciale,  qiii  convient  d'ailleurs  à  toutes  les  surfaces  dont 
les  génératrices  sont  réelles,  nous  allons  montrer  en  premier  lieu 
qu'il  existe  une  infinité  de  surfaces  gauches  admettant  cet  élément 
linéaire  que  l'on  supposera  donné  a  priori.  Au  rçste,  la  méthode 
très  élémentaire  que  nous  allons  suivre  s'appliquerait  presque 
sans  modification  aux  deux  cas  spéciaux  que  nous  laissons  de 
côté  ('  ). 

Joignons  l'équation  (4)  aux  quatre  premières  équations  (a)  ; 
nous  formerons  ainsi  un  système  de  cinq  équations oii  les  fonctions 


(')  Le  premier  auteur  qui  ait  étudié  la  question  dont  nous  nous  occupons  ici 
est  MlNDlNQ.  Voir,  en  particulier,  le  Mémoire  Ifeber  die  Biegung  gewisser 
Fiacken,  inséré  en  i838  au  tome  XVIII  du  Journal  de  Crelle.  Depuis,  MM.  Bonnet, 
Bour,  Beltrami  et  d'autres  géomètres  ont  repris  cette  étude  dans  des  Mémoires 
que  nous  citerons  plus  loin. 
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A,  B,  Cj  D  seront  connues,  mais  où  figureront  sis  fonctions  incon- 
nues a,,  «2,  a-j-,  b,,  62,  6j.  On  peut  prendre  arbitrairement  une 
de  ces  fonctions  ;  et  l'on  reconnaît  ainsi  immédiatement  gu'il  y  a 
une  infinité  de  surfaces  gauches  admettant  l'élément  linéaire 
donné  (5). 

Les  fonctions  «,,  (^2,  «3,  prisps  isolement,  doivent  satisfaire  aux 
deux  équations 

dont  la  résolution  n'offre  aucune  difficulté.  On  prendra,  par 
exemple,  a^  =y(ai  );  la  première  équation  donnera  a^  en  fonc- 
tion de  a,  et  la  seconde  déterminera  a\  en  fonction  de  v  par  une 
quadrature. 

«,,  «2,  «3  sont  les  cosinus  directeurs  de  la  génératrice  recti- 
ligne;  on  peut  les  regarder  comme  les  coordonnées  rectangulaires 
d'un  point  situé  sur  la  sphère  de  rayon  i .  La  résolution  des  équa- 
tions précédentes  équivaut  donc  au  problème  suivant  :  . 

Déterminer  une  combe  sphérique  dont  l'arc  soii  une  fonc- 
tion donnée  de  v. 

Il  est  clair  que  cette  courbe  peut  être  tracée  arbitrairement  sur 
la  sphère.  En  d'autres  termes,  le  cône  directeur  de  la  surface 
n'est  jusqu'ici  assujetti  à-  aucune  condition. 

Considérons  donc  a,,  a^,  a,  comme  connus.  Alors  les  trois 
équations  non  employées 

[  «[  b'.  —  dï  b'.  H-  fflj  b',  —  D, 


feront  connaître  b\ ,  b»,  />3-  On  les  résoudra  comme  il  suit. 

Prenons  comme  inconnue  aiixiliaire  le  déterminant  fonctionnel 
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des  équations  (6)  et  (']), 


H^  -     o     A.     B  I  ^  AC  - 

1  D    B     C  I 


ce  Cjni  donnera  la  valeur  de  H.  Alors  l'équation  (8)  pourra  être 
jointe  aux  deux  premières  du  système  (7)  et,  en  résolvant  ces 
équations  du  premier  degré,  on  trouvera 


*'. 

= 

Dû 

■'^ 

B    , 

^^ 

A 
H 

(«,«'3. 

^! 

■ 

Da 

a"' 

A  ■ 
H 

(«sa',. 

Ô', 

= 

Dû 

■a-^ 

•K<^: 

i  + 

Â 

{aia\- 

4), 


de  sorte  que  i,,  b-i,  b^  s'obtiendront  par  de  simples  quadratures. 
Les  formules  précédentes  appellent  plusieurs  remarques. 

729.  D'abord  il  résulte  des  propositions  établies  au  Cliapitre 
précédent  qu'en  laissant  de  côté  le  cas  spécial,  dont  l'examen 
n'offre  d'ailleurs  aucune  difficulté,  oii  l'élément  linéaire  convien- 
drait à  une  surface  du  second  degré,  les  formules  (10)  donnent 
bien  toutes  les  surfaces  réglées  admettant  l'élément  linéaire 
donné. 

En  second  lieu,  le  cône  directeur  de  la  surface  pourra  être 
choisi  arbitrairement.  En  effet,  soient  donnés  a,,,  a^,  «3  en  fonc- 
tion d'une  variable  l,  satisfaisant  à  la  première  équation  (6).  La 
seconde  nous  donnera  une  équation  de  !a  forme 

n(i)dt  —  kdv, 

qui  fera  connaître  t  par  une  quadrature.  Il  j  aura  une  infinité  de 
solutions  distinctes,  à  moins  que  le  cône  directeur  ne  soit  de  révo- 
lution ou  ne  se  réduise  à  un  plan. 

Quelques  considérations  géométriques  expliqueront  assez  bien 
le  résultat  précédent.  Traçons  sur  une  surface  réglée  (R)  des  gé- 
nératrices rectilignes  infiniment  voisines  ((^i)'  iA'i)i  {ds),  ■  ■  ■', 
considérons  comme  rigides  les  parties  de  la  surface  comprises 
entre  les  génératrices  consécutives  (f^j^i),  (<^i),  mais  en  admettant 
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que,  des  deux  parties  séparées  par  une  génératrice  {di),  l'une 
puisse  tourner,  tout  d'une  pièce,  autour  de  ((/,)  comme  charnière 
sans  entraîner  l'autre.  Soit,  d'autre  part,  (C)  un  cône  donné  et 
soit  (S,)  une  de  ses  génératrices,  choisie  arbitrairement.  Par  un 
mouvement  d'ensemble  de  la  surface  gauche,  amenons  (d,  ),  à  être 
parallèle  à  (S,).  Faisons  ensuite  tourner  toute  la  partie  de  la  sur- 
l'ace  située  du  même  côté  que  {d^)  par  rapport  à  [d,  ),  jusqu'à  ce 
que  {d^)  devienne  parallèle  à  une  des  génératrices  du  cône  (C), 
et  soit  (S3)  cette  génératrice.  Recommençant  de  même  pour  (d^), 
on  pourra,  en  faisant  tourner  toute  la  partie  de  la  surface  qui  est 
du  côté  de  (t/3),  amener  cette  droite  (d^)  à  devenir  parallèle  à 
une  génératrice  (Sa)  de  (G);  et  ainsi  de  suite.  La  nouvelle  forme 
ainsi  obtenue  de  la  surface  gauche  dépendra,  en  général,  du  chois 
de  la  génératrice  initiale  (S,)  qnî  n'est  assujetti  à  aucune  con- 
dition. 

730.  Les  formules  (10)  prêtent  encore  à  une  remarque  très 
intéressante,  qui  a  été  signalée  rapidement  par  M.  Beltrami  ('), 
mais  sur  laquelle  il  convient  d'insister.  Elles  contiennent  une 
quantité  H  dont  le  carré  seul  est  défini  par  l'équation  (g)  et  qui, 
par  suite,  peut  être  prise  avec  un  double  signe. 

fi  existe  donc  toujours  deux  surfaces  réglées  applicables 
l'une  sur  l'autre  et  dans  lesquelles  les  génératrices  correspon- 
dantes sont  parallèles  et  de  même  sens. 

Considérons,  par  exemple,  l'hyperljoloide  de  révolution  défini 
par  l'équation 

On  peut  prendre  ici 


(')  BELTRiMl  (E,),  Sulla  Jlessioiu 
matica  pura  ed  applîcata,  publilici 
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On  U-onvera 

di-  =  du-  -r-  a  —  dadi'  -+-  T7(«^-i-  i^,'  dii-. 
On  a  donc  ici 

D  =  ^°,         ^  =  f^'         B  =  0,         C  ^o; 

et,  par  suite,  la  surface  qui  est  applicable  sur  l'hyperboloïde  avec 
parallélisme  des  génératrices  sera  définie  par  les  formules 


C'est  nue  surface  iiélîcoïde  dans  laquelle  une  hélice  correspond 
au  cercle  de  gorge  de  l'hyperboloïde. 

Après  cette  application  particulière,  revenons  à  la  proposition 
générale  ei  proposons-nous  de  rechei'cber  si  les  deux  surfaces 
dans  lesquelles  les  génératrices  correspondantes  sont  parallèles 
peuvent  se  déduire  l'une  de  l'antre  par  une  déformation  con- 
tinue. Pour  répondre  à  cette  question,  il  est  nécessaire  de  rap- 
peler quelques  propriétés  élémentaires  des  surfaces  gauches. 

Remarquons  d'abord  que,  d'après  la  seconde  des  formules  ((>), 
\/Adi'  sera  l'angie  des  deux  génératrices  infiaimeni  voisines  de 
paramètres  v  et  c  +  di\ 

D'après  cela,  supposons  que,  dans  l'expression  (5)  de  ds-,  on 
laisse  v  et  dv  constants,  mais  que  l'on  fasse  varier  u  el  du;  on 
aura  la  distance  de  deux  points  infiniment  voisins,  pris  respecti- 
vement sur  les  génératrices  de  paramètres  v  et  v  -r-  dv.  Or  cette 
distance  devient  la  pins  petite  possible  lorsqu'on  a 

du  —  —  D  dv.        u  =  '■'  -r  ; 


plus  courte  distance  des  deux  génératrices  (c)  et  (c  +  dv).,  on  a 
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De  plus,  le  pied  de  cette  plus  courte  distance,  ou  \e point  cen^ 
tral,  correspond  à  la  valeur  de  u  définie  par  l'équation 

El  enlin,  d'après  une  propriété  connue  des  surfaces  ga\icl»es  ('), 
le  paramètre  de  dislribulion,  qni  est  égal  à  p  dv  divisé  par  l'angle 
des  génératrices  infiniment  voisines,  aura  pour  valeur 

'  /A"  A 

Il  y  3  lieu  ici  de  faire  une  remarque  essentielle. 

731.  Si  l'élément  linéaire  seul  est  donné,  l'expression  de  ro 
contient  un  radical  et,  par  suite,  le  signe  de  m  ne  peut  être  déter- 
miné. Mais  il  n'en  est  plus  (le  même  lorsque  la  surface  est  définie 
par  des  équations  de  la  forme  (i).  Alors,  en  remplaçant  H  et  A  par 


(')  Pour  plus  de  clarté,  nous  allons  rapporter  ici  la  démonstration  bien  connue 

qni  donne  l'élément  linéaire  et  les  propriétés  élémentaires  des  surfaces  gauches. 

Soient  {,fig.  7^)  AA',  BB'  deuï  eénéralvices  infiniment  voisines  dont  les  pava- 


mètres  seront  i>  et  y  -h  dv.  Si  AB  e 
ratrices,  la  valeur  principale  de  AB 


P  étant  une  certaine  fonction  de  v.  Menons  par  A  une  parallèle  AC  à  BB'  et,  par 
le  point  M  de  BB',  menons  MP,  perpendiculaire  â  AC,  et  MQ,  perpendiculaire 
à  AA'.  Le  triangle  MPQ  étant  rectangle,  nous  avons 

(il)  PQ==  MP  tango,        MQ' ^  MP' H- PQ% 

ï  désignant  l'angle  QMP.  D'autre  part,  le  triangle  APQ  rectangle  en  O  nous 
donne,  en  négligeant  les  infiniment  petits  d'ordre  supérieur 


y  Google 


leurs  valeurs  dans  l'équalion  (16),  on  trouve 


b\ 


b\  i 


de  sorte  que  le  signe  du  second  membre  reste  à  déterminer.  Pour 
cela,  conformément  à  une  méthode  bien  connue,  plaçons-nous 
dans  une  hypothèse  particulière  et  supposons  que  la  génératrice 
considérée  vienne  coïncider  avec  l'axe  des  z.  On  aura  alors 


Le  plan  langent  à  la  surface  gauche,  en  un  point  de  l'a 
aura  pour  équation 


i  des  z, 


Si  l'on  veut  que  l'origine  soit  \e  point  central  et  le  plan  des  xz 
ie  plan  central,  il  faudra  que  l'on  ait 

b\  =  o,        a\  ^  o, 

ds  étant  l'angle  des  deux  génératrices  AA.'  et  BB'.  Si  l'on  désigne  par  u  et  a  les 
distances  de  Q  et  de  A  au  point  où  une  trajectoire  orthogonale  fixe  coupe  AA', 


(6) 


^dv 


MQ*-=  p'£;<.'-r(»  — a)=rf='. 


Or  MQ  peut  être  regardé  comme  étant  égal  â  l'arc,  compris  entre  AA'  et  Bll',  de 
la  trajectoire  des  génératrices  passant  en  M.  On  aura  donc  pour  rclément  li- 
néaiie  la  formule 


telle 


t  égal  &  dy, 
c,Y]d^. 


D'antre  part,  o  est  évidemment  l'angle  que  fait  le  plan  tangent  en  M  avec  le 
plan  tangent  en  B  au  point  central  ;  et,  par  suite,  la  première  des  équations  (b) 
nous  donne  le  théorème  de  M.  Chasles,  exprime  par  la  formule 


is  rappelons  dans  le  texte.  Nous  emploi 
lail  ta  signification  géométrique  de  tous  I 
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équations  aiiXL|iielles  on  peut  joindre  la  suivante 

obtenue  en  difTcrcnîiant  la  relation  identique  entre  les  trois  co- 
sinus. D'après  eela,  l'équafion  du  plan  langent  deviendra 

et  le  paramètre  de  distribution  sera 


En   comparant  à  la  valeur  générale   de  m,   on   voit  qu'il  faut 
prendre 


1  '■:      ^a     63   i 

Il  suit  de  celte  détermination  précise  du  signe  de  ra  (')  que  les 
deux  surfaces  gauches  signalées  plus  liaut,  qui  sont  applicables 
l'une  sur  l'autre  avec  parallélisme  des  génératrices  homologues, 
par  cela  seul  qu'elles  correspondent  à  des  valeurs  de  H  égales  ei 
de  signes  contraires,  ont  leurs  paramètres  de  distribution  égaux 
et  de  signes  contraires  pour  deux  génératrices  homologues.  Or  il 
est  clair  que,  si  l'on  déforme,  d'une  manière  continue,  une  surface 
réglée,  on  ne  change  pas  le  signe  du  paramètre  de  distribution. 
Ainsi, quoique  les  deux  surfaces  soient  applicables  l'une  sur  l'autre, 
on  ne  peut,  en  général,  passer  de  l'une  à  l'autre  par  une  défor- 
mation continue.  C'est  là  le  fait  que  nous  voulions  mettre  hors  de 
doute. 

Ajoutons  cette  propriété  :  Quand  deux  points  correspondants 
décriventsar  les  deux  surfaces  des  génératrices  parallèles,  les  plans 
tangents  tournent  toujours  du  même  angle,  mais  dans  des  sens 


(')  Il  esl  très  facile  de  comprendre  puurcjuoi  le  paramétre  de  distribution  a 
un  signe.  Fixons  un  sens  sur  une  génératrice  rectiligne:  quand  le  point  se  dépla- 
cera dans  ce  sens,  le  plan  taogeut  tournei'a  autour  de  la  droite  dans  le  sens  des 
rotations  ppsïlives  ou  dans  le  sens  opposé.  Dans  le  premier  cas,  le  pdramètre  de 
distribution  est  positif,  il  est  négatif  dans  le  second.  Le  signe  ainsi  établi  ne 
dépend  pas  du  sens  que  l'on  a  Qsé  sur  la  génératrice. 
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opposés.  Ils  sont  parallèles  pour  les  points  cenlraiix  et  pour  les 
points  à  l'infini. 

732.  Les  formules  que  nous  avons  données  permettent  de  ré- 
soudre ou  d'alûorder  quelques  questions  intéressantes  que  nous 
allons  indiquer  rapidement. 

Peut-on  déformer  une  surface  réglée  de  telle  manière  que 
l'une  de  ses  courbes  devienne  plane? 

Nous  pouvons  évidemment  supposer  que  cette  courbe  corres- 
ponde à  l'hypothèse  u  =  o.  Admettons,  d'autre  part,  que  le  plan 
dans  lequel  elle  sera  située  ail  été  choisi  pour  plan  des  yz.  On 

c'esl-à-dire 

A D  rti  -H  B  a,  -1-  H  ( ai d^  —  «^ «'3  )  =  o. 

Mais,  d'après  les  équations  (6),  on  peut  écrire 
L'équation  du  problème  devient  donc 


et  ne  contient  plus  que  l'inconnue  a,  ;  a^  et  «3  se  détermineront 
ensuite  par  la  première  équation  (6)  jointe  à  la  suivante 


qui  donnera  —  par  une  quadrature.  Tout  se  ramène  donc  (')  à 
l'intégration  de  l'équation  différentielle. 

On  peut  intégrer  dans  le  cas  où  la  courbe  donnée  est  une  tra- 
jectoire orthogonale  des  génératrices;  car  alors  on  a  D  z;:;  o,   et 


{')  l3ËLTR,iin  (E.),  Mémoire 


y  Google 


l'équation  peut  s'écrire 

a\  _  ^  _Hj/Â_ 


Une  simple  quadrature  fera  connaître  «,  ('). 


733,  Peut-on  déformer  une  surface  réglée  de  telle  manière 
qu' une  de  ses  lignes  devienne  droite? 

Celte  ligne  devra,  évidemment,  être  géodésiciiie;  il  faut  donc 
trouver  une  condition  correspondante. 

Admettons  toujours  que  la  ligne  donnée  corresponde  à  l'hypo- 
tlièse  «  ==  O  et  prenons  pour  axe  des  z  la  droite  dans  laquelle  elle 
se  transformera.  Oo  devra  avoir  cette  fois 


et,  par  suite,  les  équations  (^)  nous  donneront 

Ou  cil  déduii 

f'j  =  y/C,         tta=  — L-.I         a^^ -■-, 

et  de  là  résulte  la  condition  annoncée 

/ë  '-~-  (/ri  ■ 

t  ai-  on  aura  o,  et  «j  par  les  deux  équations 


qui  se  résolvent,  on  le  reconnaît  aisément,  par  une  quadrature;  car 

{')  Dana  le  cas  géiiéial,  l'équation  appartient  au  tj'pe  suivant 

M.y'+  'i'^yy'  +  Py''~  i, 

où  M,  IN,  P  sont  des  fonctions  de  œ.  On  peut  la  ramener  â  l'une  de*  formes  sui- 

r'  +  Z'^ff^;, 
y'  =  a-\-  by  -v-  cy'  -i~  dy', 

a,  b,  c,  d  étant  des  fonctions  de  ^. 
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Ce  problème  a  été  aussi  l'objet  des  recherches  de  M.  Bekrami, 
ainsi  que  le  suivant,  qui  peut  toujours  être  résolu  par  des  qua- 
dratures et  dont  nous  nous  contenterons  de  donner  l'énoncé  : 

Peut-on  déformer  la  surface  de  manière  à  transformer  une 
de  ses  courbes  en  une  courbe  d'ombre  relative  à  des  rayons 
parallèles? 

734.  On  peut  encore  étudier  la  déformation  des  surfaces  gauches 
en  employant,  sans  aucune  modification,  la  méthode  générale  qui 
a  été  développée  au  LivreV  [II,p-  347^1  suivantes].  Pour  obtenir 
des  résultats  plus  nets,  nous  prendrons  maintenant  l'éléEnent 
linéaire  sous  la  forme 

(2a)  ds"- -^  du'- -^  [{u  ~  oLf -h  p°-]  dfK 

Alors  l'angle  w  que  fait  une  courbe  tracée  sur  la  surface  avec  la 
génératrice  rectiligne  sera  défini  par  les  formules  du  Tableau  IV 
fil,  p.  385], 

(//i)  dscosvi  -=  du,         ds  siiuo  r=  i/iu"- -  a'f-^  f!' A-. 

Si  l'on  introduit  encore  l'angle  tp  que  fait  le  plan  tangent  au 
point  considéré  avec  le  plan  langent  au  point  central  de  la  géné- 
ratrice qui  passe  en  ce  point,  on  aura,  comme  on  sait, 

de  sorte  que  l'on  pourra  écrire 


(") 


firfi' 


Si  l'on  exprime  maintenant  que  les  courbes  de  paramètre  v  sont 
des  droites,  c'est-à-dire  qu'elles  sont  des  asymptotiques,  on  trouve, 
en  se  reportant  au  Tableau  indiqué. 


y  Google 


équations  (A)  de 

^  „  ^£l   -  n 


On  déduit  de  là 


iivant  le  signe  que  l'on  prendra  pour  qt, 
a  symétrique.  Choisissons  la  valeur 


i  nous  conduira  sans  difficnlté  au  sjst 


où  V  désigne  une  fonelion  de  v.  Les  rotations  étant  connues,  la 
surface,  nous  le  savons,  est  pleinement  déterminée  de  forme; 
mais,  pour  l'obtenir,  nous  devrons  intégi-er  les  systèmes  linéaires 
que  nous  avons  étudiés  an  Livre  I  et  qui  définissent  les  cosinus 
directeurs  des  axes  du  trièdre  (T).  Ils  deviennent  ici 


Le  premier  s'intègre  sans  difficnlté  et  nous  donne 

a  =  V,,         6  =  Vs  cosf  4-  Va  sino,         c  =  -  Vi  sina  -  Vj  cos? , 

V, ,  Vï,  V3  étant  des  fonctions  de  v.  En  substituant  les  valeurs  de 
a,  i,  c  dans  le  second  système,  on  trouve  les  équations  suivantes 

(a<))  v'i  =  V,,     v; = VV3,     v;  =  -  vVî— V,, 

qui  feront  connaître  V) ,  \ ■■,  V^.  On  en  déduit 

Vs— v', ,        V2  =  --— i^— 
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nv  V|  sera  déterminé  par  l'équation 

V|-i-V^  -;- V^  =1, 
qui  donne 

i'Vd-i-V'!li 
(î.)  V;  +  Y',<  +  Lll_^  =  ,. 

Comme  V  est  arbitraire,  on  pourra  prendre  arbitrairement  Vt, 
et  l'équation  précédente  donnera  V;  puis,  comme  on  aura  une 
solution  particulière  des  systèmes  (27)  et  (28),  la  solution  géné- 
rale sera  donnée  par  une  quadrature. 

Avant  d'entreprendre  l'élude  de  la  surface,  donnons  la  signifi- 
cation géométrique  de  cette  fonction  V  qui  figure  dans  l'expres- 
sion de  Pi.  Soit  M  un  point  de  la  surface;  menons  par  un  point 
fixe  O  des  droites  parallèles  aux  axes  du  trièdre  (T)  relatif  au 
point  M;  nous  formerons  un  irièdre  (T,  )  dont  l'axe  des  x  sera 
parallèle  à  la  génératrice  qui  passe  en  M,  Le  lieu  de  cet  axe  sera 
donc  le  cône  directeur  de  la  surface  gauche.  Si  M  s'éloigne  à 
l'infini  sur  la  génératrice,  le  plan  des  xy  àa  trièdre  (T,)  deviendra 
le  plan  tangent  au  cône  directeur.  On  a  alors  ip --  -  et  les  rotations 
du  trièdre  (ï|),  égales  à  celtes  du  trièdre  (T),  deviennent 
/„  =  V,        5,  =  o,        .■,=  !. 

Donc  les  projections  sur  les  axes  du  trièdre  (T,)  du  déplace- 
nieiil.  <\\i\\  point  |iris  à  la  distance  i  sui-  l'axe  des  z  seront  (n"  3) 

o,     —Ndv,     0. 

On  voit  donc  que  Vi^i'  est  l'angle  formé  par  deux  plans  tan- 
gents consécutifs  du  cône  directeur  ou,  ce  qui  est  la  même  chose, 
V  est  la  courbure  géodésique  (relative  à  la  sphère)  de  la  section 
du  cône  directeur  par  la  sphère  concentrique  de  rayon  i  (').  Ce 
point  étant  établi,  nous  pouvons  étudier  les  applications, 

735.  Le  Tableau  11  [II,  p.  383]  nous  donne,  pour  une  courbe 


(')  V  est  la  courbure  géodésique  de  la  section  du  cône  directeur  par  la  spliére 
de  l'ayon  1;  u  est  l'arc  du  cette  courbe;  comnae  V  cet  une  fonetion  arbitraire  de  v, 
on  voit  que  le  cùne  directeur  pourra  être  choisi  arbitrairemenl.  L'iiypothèse 
V  =  const.  correspond  au  cas  où  le  cOne  directeur  est  St  révolution.  II  se  réduit 
à  un  plan  pour  V  ^  o. 
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tracée  sur  la  surface,  les  formules  sulvanlcs  : 

(3i)  siniD^  =  rftu  -1-  sinip  dv, 

p  !■ 

[3-'.)  cosra—  =(rf:p  +  Vrfl')sm(U^-COSrfCOSUjd<', 

(33)  *  -  rfrj  =  cosrf  sin^u  (/<>  -  {cU  H  ■  V  dv)  cos.^. 

Il  résuUc  de  là  que  l'équation  des  lignes  asymptotiqiies  sera 

(34)  ((/ç-hV£;D)smo;-i-cosocos(urfi'  =  o 
ou,  en  rcinplaçanL  tp  et  w  par  leurs  valeurs, 

("est  une  équation  de  Riccali.  Nous  pouvons  donc  énoncer  le 
théorème  suivant,  dû  à  M,  Paul  Serret  (  '  )  : 

Le  rapport  anharmonique  des  points  où  quatre  asymptoti- 
ques  coupent  une  même  génératrice  rectiiigne  demeure  con- 
stant quand  la  génératrice  varie. 

Et  nous  voyons  de  plus  que,  si  l'on  connaît  une  seule  asjmpto- 
tique,  on  pourra  déterminer  toutes  les  autres  par  de  simples  qua- 
dratures. 

£n  particulier,  si  V  =;  o,  le  cône  directeur  se  réduit  à  un  plan, 
une  des  asymplolîques  est  rejctée  à  l'infini  et  l'équation  (3ù}  de- 
vient linéaire. 

Signalons  une  autre  conséquence  énoncée  par  M.  Beltrami  et 
M.  O.  Bonnet.  On  peut  toujours  disposer  de  V  de  telle  manière 
que  l'équation  (35) admette  une  solution  donnée  u  :=(p(c).  Donc; 

On  peut  toujours  déformer  une  surface  gauche  de  telle  m  a- 
nière  qu'une  ligne  donnée  devienne  asymptotique. 

Mais  la  détermination  de  la  stirface  exige  alors  l'intégralion  d'une 
équation  de  Riccati,  celle  dont  dépendent  les  cosinus  directeurs 
des  axes  du  trièdre  (T). 

En  particulier,  si  la  ligne  donnée  était  géodésique,  elle  deviendra 
rectiiigne  ;  nous  retrouvons  ainsi  un  résultat  donné  plus  haut 
{n-TSS). 
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Si  la  courbe  est  une  trajectoire  orthogonale  des  génératrices, 
on  obtient  évidemment  le  théorème  suivant  ; 

Il  existe  toujours  une  déformation  de  la  surface  gauche 
telle  que  ses  génératrices  rectilignes  deciennent  les  normales 
principales  d'une  de  leurs  trajectoires  orthogonales,  choisie 
arbitrairement. 

Boitr,  qui  a  étabh  ce  théorème,  a  montré  de  pins  que  les  géné- 
ratrices pourront  devenir  à  la  fois  les  normales  principales  de 
deux  courbes  si  a  et  S  satisfont  à  la  condition 


CiG) 

(«-'"P-i-{p-«)°-/'S 

OÙ  m,  n,  p  SOI 

)t  trois  constantes. 

736.  Passot 

is  maintenant  aux  lignes  de   co 

nrbure. 

Elles 

sont 

déterminées  ie 

i  par  le  système  suivant  (Tables 

UÏV) 

(37) 

OÙ  R  est  le  rayon  de  courbure  principal.  Éliminant  R,  on  a  l'c- 
quation  différentielle  des  lignes  de  courbure 

(38)  dit{d'^-hVd<')  —  ^dv^=o. 

Éhminant  au  contraire  -j-,  on  obtient  l'équation  aux.  rayons  de 
courbure  jirincipaux 

(39)  R^  cos>^-h  R  p  tosrf(v  ^  '^J)  -  ^^  =-.  o. 
On  trouve  ainsi 

ce  qui  montre  que,  si  l'on  se  déplace  sur  une  génératrice,  RM'  est 
minimum  pour  le  point  central. 

Considérons  d'abord  l'équation  différentielle  (38)  et  remplaçons- 
y  (f  par  sa  valeur.  Elle  deviendra 

(il)     ^dii.(du~da)~(u  — a)  dud^ -tr  \(ii  ^ -j-y^  yiiV dui-h  —  'i  dv"-)^o. 
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3to  livre  vu-—  gii.vpitre  vi. 

On  ^jourra  donc  toujours  délerminer  V  de  telle  manière  qa'èlle 
admette  une  solution  parliculière  donnée  h=  ?(<'))  pourvu  toute- 
fois que  (p(i')  ne  soit  pas  constante.  Ainsi  : 

On  peut  toujours  déformer  une  surface  gauche  de  telle  ma- 
nière qu'une  courbe  tracée  sur  la  surface  devienne  ligne  de 
courbure,  à  moins  que  cette  courbe  ne  se  réduise  à  une  généra- 
trice rectiligne  ou  à  une  trajectoire  orthogonale  des  généra- 
trices rectilignes. 

Proposons-nous  encore  de  rechercher  si  une  des  deux  familles 
de  lignes  de  courbure  peut  être  formée  par  des  courbes  équidis- 
tantes,  c'est-à-dire  telles  c[ue  .deux  d'entre  elles  interceptent  le 
même  segment  sur  toutes  les  génératrices.  L'équation  d'une  telle 
famille  de  courbes  est  évidemment 

C  désignant  la  constante  arbitraire.  En  substituant  la  valeur  pré- 
cédente de  u  dans  l'équation  (4i)^'^  exprimant  que  les  coefficients 
des  diverses  puissances  de  C  sont  nuls,  nous  trouvons 

/'v--a=o,      ii  =  o,     /'  =  ^'. 

Et  de  là  nous  déduisons 

Ces  relations  expriment  que  la  ligne  de  striction  u^:  cl  est  une 
ligne  de  courbure  et  que  le  paramètre  de  distribution  ^  est  con^ 
stant.  Il  faut  de  plus  que  a  soit  variable,  c'est-à-dire  que  la  ligne 
de  striction  ne  coupe  pas  les  génératrices  à  angle  droit.  Ainsi  : 

Les  seules  surfaces  réglées  pour  lesquelles  une  des  deux  fa- 
milles de  lignes  de  courbure  soit  composée  de  courbes  équidis- 
tantes  les  unes  des  autres  sont  celles  dont  le  paramètre  de  dis- 
tribution est  constant  et  dont  la  ligne  de  striction  est  une  ligne 
de  courbure {'). 


{'}  Voir  sur  ce  sujet  une  ,\oie  de  M.  Lelieuvue,  Sur  les  lignes  de  courbure 
el  les  lignes  asymptotiques  des  surfaces  {Comptes  rendus,  t.  CVI,  p.  i83;  1888). 

Dans  l'Ouvrage  que  noua  avons  cité  [p,  3o8],  M.  Paul  Sercet  avait  déjà  obtenu 
les  nièmes  surfaces  (p.  i56  et  suîy,)  en  oherclianE  si  les  lignes  de  courbure  de 
l'une  des  familles  peuvent  être  équidistantes  de  !a  ligne  de  striction. 
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En  supprimant  le  facteur  du  —  da.  qui  se  présente  alors  dans 
l'équation  {4i)i  ''^  trouve  que  les  lignes  de  courbure  de  la  seconde 
famille  sont  définies  par  l'équation  de  Riccali 
(4î)  ï'  du  -^{{u-  a)î+  p*]  d^  ^  o, 

ce  qui  montre  qu'elles  divisent  homograpliiquemeut  les  différentes 
génératrices. 

737.   Pour  terminer  cette   étude  rapide,  nous  allons  indiquer 
quelques  propriétés  élégantes  de  la  ligne  de  striction.  On  a,  pour 
cette  ligne, 
(43}  u^y..         siiicf-o. 

Si  l'on  se  reporte  à  la  formule  {3i),  on  voJt  que  la  ligne   de 
striction  est  aiissi  caractérisée  par  l'équation 


Si  donc  on  se  rappelle  la  signification  géométrique  de  (d  et  de 
cî,  on  obtient  la  proposition  suivante,  due  à  M.  O.  Bonnet  (  '  )  : 

Une  ligne  tracée  sur  une  surface  réglée  peut  être,  soit  une 
géodésique,  soit  une  trajectoire  des  génératrices  sous  un  angle 
constant,  soit  la  ligne  de  striction.  Si  deux  quelconques  de  ces 
propriétés  lui  appartiennent,  il  en  est  de  même  de  la  troi- 
sième (-). 

Par  exemple,  si  la  ligne  de  striction  est  une  géodésique,  elle 
coupe  nécessairement  les  génératrices  sous  un  angle  constant,  et 
vice  versa. 

Les  surfaces  dont  la  ligne  de  striction  a  les  propriétés  que  nous 
signaler  peuvent  être  aisément  déffnies.  Comme  on  a. 


('}  O.  BONNiîT,  Mémoire  sur  la  théorie  générale  des  surface: 
l'École  Polytechnique,  XXXIP  Cahier,  p.  70;  1848), 

(")  Cette  proposition  est  snaceptible  d'eitension.  Considérons  s 
une  famille  quelconque  de  géodésique*  et  appelons  ligne  de  s, 
points  où  chaque  géodésique  est  le  plus  rapprochée  ou  le  plus  éloignée  de  la  g 
désique  inCnimeni:  voisine.  Le  théorème  énoncé  dans  le  texte  s'appliijue  â  c< 
ligne  de  striction  ;  i!  faut  excepter  toutefois  le  cas  où  les  gêodésiques  ai 
enveloppe  et  où.  la  ligne  de  striction  se  réduirait  à  cette  enveloppe. 
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pour  la  ligne  do  striction, 

on  voit  que  a  et  fi  seront  liés  par  la  relation 

(45)  §  =  a'taiig(o, 
où  (ù  est  un  angle  constant. 

738.  Si  nous  supposons  de  plus  que  le  paramclre  {i  soit  con- 
stant, nous  retrouverons  les  surfaces  très  intéressantes  rencontrées 
déjà  au  n-  692. 

Remarquons  d'abord  que  deux  de  ces  surfaces  qui  correspondent 
aux  mêmes  valeurs  de  P  et  de  w  sont  applicables  l'une  sur  l'aiHre. 
En  efFet,  on  déduit  de  l'équalîon  (45),  en  intégrant, 

(46)  «  =  pPcoi«;+p„, 

po  désignant  une  constante;  mais  on  peut  faire  disparaître  cette 

constante  en  choisissant  convenablement  la  trajectoire  orthogonale 

pour  laquelle  on  a  m  :^  o;  de  telle  sorte  que  l'élément  linéaire  est 

défini  par  l'équation 

(47)  ds^=  dii^  -^  [(il  —  ^v  coloty  -h  ^^d"--, 

qui  ne  contient  d'autres  constantes  que  w  et  [i.  Notre  proposition 

se  trouve  ainsi  démontrée. 

Ce  point  une  fois  établi,  supposons  d'abord  que  la  ligne  de 
striction  soit  trajectoire  orthogonale  des  génératrices.  On  aura 
wzz::  -,  et  l'on  retrouvera  la  forme  de  l'élément  linéaire  qui  con- 
vient à  l'hélicoïde  gauche  à  plan  directeur  et  à  l'alysséJde  (n°  68). 
Ainsi  : 

Toutes  les  surfaces  gauches  dont  la  ligne  de  striction  coupe 
les  génératrices  à  angle  droit  et  pour  lesquelles  le  paramètre 
de  distribution  des  génératrices  est  constant  sont  applicables 
sur  une  alysséide. 

Examinons  maintenant  le  eas  où  to  est  différent  de  -  ■  Parmi  les 
surfaces  correspondantes  se  trouvent  évidemment  l'hyperboloïde 
de  révolulion  à  une  nappe  et  les  hélicoïdes  gauches  différents  de 
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celui  qui  est  applicable  sur  l'alyaséide.  Cela  résulte  immédiate- 
ment de  ce  que  ces  surfaces  peuvent  prendre  un  déplacement 
continu  dans  lequel  elles  ne  cessent  pas  de  coïncider  avec  elles- 
mêmes.  D'antre  part,  à  toute  valeur  de  w  différente  de  -  et  à  une 
valeur  quelconque  de  [i,  correspond  toujours  un  hyperboloïde  dé- 
terminé. En  effet,  si  a  est  l'axe  réel  et  b  l'axe  imaginaire  d'un  hy- 
perboloïde, l'angle  w  et  le  paramètre  de  distribution  p  ont  pour 

„.„..„,;;,     p.». 

Donc,  d'après  la  remarque  faite  plus  haut, 

Toutes  les  sur/aces  réglées  pour  lesquelles  le  paramètre  de 
distribution  est  constant,  et  dont  la  ligne  de  striction  coupe  les 
génératrices  sous  un  angle  constant  mais  non  droit,  sont  ap- 
plicables sur  V hyperboloïde  de  révolution  à  une  nappe. 

11  en  est  ainsi,  en  particulier,  de  tous  les  hélicoïdes  gauches  qui 
ne  coupent  pas  leiir  ligne  de  striction  à  angle  dioit,  c'est-à-dire 
qui  ne  sont  pas  engendrés  par  les  binonnales  d'une  hélice. 

739.  Une  curieuse  propriété  signalée  par  Laguerrc  peut  éti'e  jci 
rapidement  établie  {  '  ). 

Les  formules  générales  (Sa)  et  (33),  oii  l'on  fera  t^=  o,  a)=  o, 
nous  donnent  ici,  pour  la  courbure  et  la  torsion  de  !a  ligne  de 
striction,  les  valeurs  suivantes  : 

I        V  sin2(o  4-  sin  oi  coçu.  i        sin"-cu  —  V  sin  w  cosdi 

«»)   r — T P 

Ces  valeurs  ne  contiennent  d'autre  variable  que  V.  Si  on  l'éli- 
mine, on  trouve  que  p  et  "î;  satisfont  à  l'équation  (^) 


(')  Laguerre   (E. ),   Sur   une  propriété   de    ['hyperboloïde   de   i-évolui 

{Bulletin  des  Sciences  matMmatiques  et  astronomiques,  t.  II,  p.  279;  1871; 

(•)  D'une  manière  générale,  lorsqu'on  déforme  une  surface  gauche,  on  a  I 
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Supposons  d'abord  to  :=  -■  Nous  oljteBons  ce  théorème  : 

Toutes  les  surfaces  réglées  qui  résultent  de  la  déformation 
de  la  surface  de  vis  à  filet  carré  ont  pour  ligne  de  striction 
une  courbe  à  torsion  constante,  trajectoire  orthogonale  des 
génératrices  rectilignes. 

Supposons  maintenani:  (oj^  -■  La  proposition  correspondante 


Si  l'on  déforme  un  hyperboloïde  de  révolution  à  une  nappe, 
le  cercle  de  gorge  se  transforme  en  une  courbe  de  M.  Ber- 
trand {^)  [c'est-à-dire  pour  laquelle  il  y  aura  une  relation  li- 
néaire entre  la  courbure  et  la  torsion). 

La  proposition  réciproque  a  été  énoncée  par  M.  Biociie  (-)  : 

Si  l'on  a  une  courbe  de  M.  Bertrand,  on  obtiendra  une  sur- 
face applicable  sur  un  hyperboloïde  de  révolution  en  menant 
par  ses  différents  points  des  parallèles  aux  binormales  de  la 
courhe  qui  admet  les  mêmes  normales  principales. 

740.  Il  ne  nous  reste  plus,  pour  terminer  ce  Cliapilre,  qu'à  in- 
diquer rapidement  ia  solution  d'une  question  qui  a  été  1  objet  des 
études  simultanées  de  MM,  Beltraml  et  Dini  (^). 

Quelles  sont  les  surfaces  réglées  pour  lesquelles  les  rayons 
de  courbure  principaux  sont  fonctions  l'un  de  l'autre? 

Si  nous  nous  reportons  à  l'équation  qui  donne  les  rayons  de 
courbure  principaux  et  si  nous  posons,  poiir  abréger, 


{•)   Voir  au  sujet  de  ces  courbes  ie  Livre  I,  Chap.  I, 

(']  BIOCHB  (Cll,).  Sur  certaines  surfaces  réglées  {Comptes  reittlus,  t.  CVI, 
p.  859  ;  1888). 

(')  Belthami  fE.Ji  Risoluzioiie  di  un  problema  relativo  alla  teoria  délie 
superficie  gobbe  (.Annales  de  Tortolini,  l.  VII,  p.  iSg;  i865). 

Dini  (U-}>  Sidle  superficie  gobbe  itelle  quali  uno  dei  due  raggidi  curvatura 
principale  è  una  funsione  dell'  altro  (même  Recueil  et  même  tome,  p.  2o5). 
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S  coiichii 


(5i)  pA^(V-«70/?/:-p7c/I^:p-, 

qui  a  lieu  en  tOTis  les  points  d'une  même  génératrice  et  qui  doit 
être  indépendante  de  v  s'il  j  a  efieclivement  une  relation  entre  les 
rayons  de  courbure,  c'est-à-dire  entre  A  et  k.  Or,  si  l'on  développe 
h  suivant  les  puissances  de  l^//c,  on  trouve  que  les  premiers  coeffi- 
cients sont 

V       -B'      -«•      P' 

/P'       ?   '      V?'     ^' 

Comme  ils  doivent  être  constants,  nous  voyons  qu'il  en  est  de 
même  de  a',  ^,  V.  La  relation  (ôa)  devient  alors 

(53)  h^/^  =  {y~a'kWL 

Comme  a'  et  ^  sont  des  constanles,  les  surfaces  oLtejioes  appar- 
tiennent à  la  classe  de  celles  que  nous  avons  étudiées  au  nnméro 
précédent.  De  plus,  V  étant  aussi  constante,  il  résulte  des  for- 
mules (48)  que  la  ligne  de  striction  aura  ses  deux  courbures 
invariables  et  sera,  par  suite^  une  hélice  tracée  sur  un  cylindre  cir- 
culaire droit.  Les  surfaces  obtenues  sont  donc  les  héiicoïdes  et 
l'hyperboloïde  réglé  de  révolution. 

C'est  le  résultat  obtenu  par  MM.  BelU'ami  et  Dini.  Mais,  il  faut 
le  remarquer,  nous  avons  laissé  de  côté  les  surfaces  développables 
et,  aussi,  ces  surfaces  réglées  imaginaires  qui  ont  été  écartées  au 
débutde  ce  Chapitre.  Il  y  a,  par  exemple,  une  infinité  de  surfaces 
gauches  à  courbure  totale  constante  qui  résultent  de  la  déforma- 
tion de  la  sphère,  considérée  comme  surface  réglée;  elles  ont  été 
signalées  par  M.  J.-A,  Serret,  dans  un  article  inséré  en  1848  au 
Journal  de  Liouvilte  (t.XIII,  p.  36i)  sous  le  titre  suivant  :  JVole 
sur  une  équation  aux  dérivées  partielles. 
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CHAPITRE  VU. 

LES    THÉORÈMES    DE    M.    WEIN&AIITEN. 

Rappel  des  formuica  relatives  au  système  de  coordonnées  foi-mé  par  les  lignes 
de  eoiirbuve.  —  Relations  entre  les  l'ayoos  de  courbure  et  la  représentation 
sphérique.  —  Premier  théorème  de  M.  Weingarten  :  pour  déterminer  une  sur- 
face dont  les  rayons  de  eourljure  sont  liés  par  une  relation,  il  faut  ramener  ù 
une  certaine  forme  l'élément  linéaire  de  la  sphère.  —  Applications  ;  surfaces 
canaux;  surfaces  minima.  —  Nouvelle  classe  de  surfaces  découverte  par 
M.  Weingarten,  —  Intégration  d'une  équation  anï  dérivées  partielles.  —  Se- 
cond lltéorème  de  M.  Weingarten.  —  Propositions  générales  relatives  à  la  dé- 
veloppée d'une  surface.  —  Les  deuK  nappes  de  la  développée  d'une  surface  W, 
c'est-à-dire  d'une  surface  dont  les  rayons  de  courbure  sont  fonctions  l'un  de 
l'aulTC,  sont  applicables  sur  une  surface  de  révolution  dont  l'élément  linéaire 
dépend  seulement  de  la  relation  entre  les  rayons  de  courbure.  —  Réciproque 
et  démonstrations  géométriques  de  M.  Beltrami.  —  Applications.  —  On  sait 
flétermincc  tontes  les  surfaces  applicables  sur  le  paraboloïde  de  révolution. 


IM.  Nous  avons  vu  [II,  p.  37a  ou  Tableau  V]  que,  si  une 
surface  est  rapponée  à  ses  lignes  de  courbure,  les  formules  de 
M.  Codazzi  deviennent  d'une  extrême  simplicité. 

L'élément  linéaire  étant  pris  sous  la  forme 

et  les  axes  des  x  et  des  y  du  tricdre  (T)  coïncidaut  avec  les  tim- 
genles  aux  lignes  coordonnées,  on  a 

(■>.)  p  =  cj:  =  o, 

et  les  formules  fondamentales  se  réduisent  aux  suivantes 

{    .  ___i_  àA.  _  jôç  .  „  L  ^  _  _  3_  ''/'' 

]  '    "       G   dv   ~  p,  dv  '  ''~  A  ou  ~        (^  ~0Û' 

On  a  vu  que,  si  U  et  IV  désignent  les  rayons  de  courbui-e  prlncî- 
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piuixqui  correspondent  respectivement  aux  arcs  Èi.dit  et  C(/t'j  on  a 


Ces  expressions  permellent  de  substituer  Et,  R'  à  A  et  à  G  dans 
les  relations  {'i).  On  obtient  ainsi  les  équations 


qui  peuvent  remplacer  le  sjstème  (3).   Si  l'on  se  rappelle  que 
l'élément  linéaire  de  la  représentation  sphérique  est  donné  par  la 
Ibrmule  [II,  p.  372] 
(  (i)  £^3^  =  q^  dii--^ p\  dv-, 

on  reconnaît  immédiatement  que  le  système  (5)  contient  toutes  les 
relations  qui  existent  entre  cette  représentation  sphérique  et  les 
rayons  de  courbure.  La  dernière  éqiiation  est  évidemment  vérifiée 
pour  tout  système  de  courbes  orthogonales  tracé  sur  la  sphère  de 
rayon  1;  elle  exprime,  en  effet,  que  la  courbure  totale  de  la  sur- 
face est  égale  à  i . 

742.  Les  formules  précédentes  peuvent  être  utilement  employées 
dans  un  grand  nombre  d'applications.  En  particulier,  elles  vont 
nous  permettre  d'étudier  avec  M.  Weingarten  les  surfaces  dont 
les  rayons  de  courbure  sont  liés  par  une  équation  donnée  a  priori. 
Ces  surfaces  satisfont  à  une  équation  aux  dérivées  partielles  du 
second  ordre  qui  n'avaltencore  été  intégrée  que  dans  des  cas  très 
spéciaux  (surfaces  canaux;  surfaces  minima).  Les  propositions 
que  M.  Weingarlen  a  fait  connaître  successivement  sur  ce  beau 
sujet  ont  fait  de  son  étude  un  des  chapitres  les  plus  attrayants  de 
la  Géométrie.  Conime  elles  se  relient  à  la  théorie  de  la  déforma- 
tion des  surfaces,  le  moment  est  venu  de  les  exposer  avec  tous 
les  développements  nécessaires. 

Si  l'on  considère  H'  comme  une  fonction  de  R,  les  deux  pre- 
mières équations  (5)  peuvent  être  intégrées  et  nous  donnent 
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U  désignant  une  fonction  de  «  el  V  une  fonction  de  v.  Mais,  si 
l'on  se  reporte  à  la  formule  (6)  qni  définit  la  représentation 
sphériqne,  on  voit  qu'en  cboisissant  convenablement  les  para- 
mètres des  lignes  de  courbure,  il  sera  permis  de  remplacer  U  et  V 
par  l'unité.  Ainsi  l'on  pourra  prendre 

(7)  q^aJ"-'\        p,  =  e->"-". 

Pour  la  simplicité  des  applications,  il  convient  de  se  débarrasser 
des  quadratures  qui  figurent  dans  ces  formules.  On  y  parvient 
aisément  en  posant 

(S)  R='?(/>),  ÏVr-'^(/c)-/.-o'(/(), 

k  étant  une  varialile  auxiliaire.  Alors  on  iroLivera 

(il)  ?=F        '''=f(V)' 

et  les  forraules  (4)  feronl  ensuite  connaître  les  valetirs  suivantes 
o(*,  ;(/.■)- t.p'(tl 

<'°)  '^--■/-'       <="       ^W) 

de  A  et  de  C. 

Lorsqu'on  se  donnera  a  priori  la  relation  entre  li  el  R',  les  va- 
riables h  et  ■■'^(k')  seront  déterminées  par  les  formules 


On  pourra  donner  telle  valeur  que  l'on  voudra  à  la  conslante 
introduite  par  la  première  quadrature. 

Il  reste  encore  à  exprimer  que  la  dernière  des  relations  (5  )  est 
vérifiée.  En  y  substituant  les  valeurs  de  q  et  de  />,,  on  obtient 
l'équation  aux  dérivées  partielles 

1  ('^  ^'l   ■  i_  /°^  ^\ !_  - 

'■"'^  àu\'^'^    du)~"  ùv\k'^  dv)       Z,^'""' 

dont  l'intégration  fera  connaître  k  en  fonction  de  u  et  de  v.  Mais 
comme  cette  équation  exprime  simplement,  d'après  une  remarque 
faite  plus  haut,  que  l'élément  linéaire  défini  par  la  formule  (6), 
c'est-à-dire  par  la  suivante 
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est  celui  d'une  sphère  tle  rayon  i,  nons  sommes  conduits  au  pre- 
mier théorème  de  M.  Weingarten  (')  : 

La  recherche  des  surfaces  pour  lesquelles  les  rayonsde  cour- 
bure principaux  sont  fonctions  l'un  de  {'autre  (nous  les  appel- 
lerons dans  la  suite  des  surfaces  W)  revient  à  celle  des  systèmes 
sphériques  orthogonaux  pour  lesquels  l'élément  linéaire  de  la 
sphère  prend  la  forme 


La  réciproque  est  évidemment  vraie. 

Toutes  les  fois  que  l'élément  linéaire  de  la  sphèie  esi  ra- 
mené à  la  forme  (la),  '^{k)  sera  déterminée  à  une  constante 
près,  et,  par  suite,  les  formules  (8)  ou  (lo)  feront  connaître 
une  famille  de  surf  aces  parallèles  dont  la  représentation  sphé- 
rique  sera  définie  par  la  formule  [il)  et  dont  chacune  sera  une 
surface  "W. 

ToTiiefois,  il  y  a  ici  deux  cas  bien  distincts  à  considérer. 

S»  le  système  orthogonal  tracé  sur  la  sphère  est  entièrement 
connu,  c'est-à-dire  si  l'on  a  les  expressions  des  cosinus  directeurs 
c,  c',  c"  de  la  normale  à  la  surface  cherchée  en  fonction  de  u  et 
c,  les  formules  d'Olinde  Rodrigues  (n"  141)  nous  donneront  les 
coordonnées  du  point  correspondant  de  la  surface  par  les  quadra- 
tures suivantes  : 


(')  WBIN6AI1TEN  (J. ),  Ueber  die  Oberjlàchen  flir  welche  einer  der  beiden 
Hauptkrûmmuitgshalbmessef  eine  Funclioit  des  anderen  ist  {Journal  de 
Crelie,  t.  LXII,  p.  160;  i8Sï). 
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Mais,  si  les  expressions  de  />,  et  de  q  sont  seules  connues,  la 
déterminalion  de  c,  c',  c"  exigera  encore  l'intégration  d'une 
équation  de  RiccaLÎ  (n"484  ) . 

743.  Le  point  essentiel  et  le  plus  diffieile  esl,  on  le  voit,  de 
ramener  à  la  forme  (la)  l'élément  linéaire  de  la  sphère.  Le  pro- 
blème auquel  nous  sommes  ainsi  conduits  a  déjà  été  étudié  d'une 
manière  générale  au  n"  578.  Il  se  ramène  en  définitive  à  l'intégra- 
tion de  l'équation  (ii). 

Commençons  par  un  cas  très  particulier  où  la  solution  s'ollVe 
immédiatement.  On  sait  que  l'on  peut  mettre  l'élément  linéaire 
de  la  sphère  sous  la  forme 


en  prenant  pour  les  lignes  v,  =^  coost,  une  famille  quelconque  de 
géodésiques,  c'est-à-dire  de  grands  cercles.  On  aura  ici 

?■(*)  =  ..     r-i-., 

ce  qui  donne,  a  désignant  une  coustante, 

,(*)  =  *.-«,     ^  =  i, 

ff 

L'un  des  rajons  de  courbure  étant  constant,  on  obtient  une 
surface  canal.  Les  formules  générales  nous  donnent  ensuite 

k=-i-ag,        G  =  «. 

Comme  nous  savons  (n"  599)  que  g  est  de  la  forme 

é'  =  Ucos<'  +  Uism^, 

on  voit  <jue  nous  avons  tous  les  éléments  nécessaires  pour  étudier 
la  surface. 

744.   Une  application  plus  importante  se  rapporte  aux  surfaces 
miûima.  Nous  savons  mettre,  de  toutes    les  manières  possibles, 
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l'élcmcnt  linéaire  de  la  spiière  sous  la  forme 

(r4)  ds^^l^'idu^+di'''), 

qui  correspond  aux  systèmes  isothermes.  On  ain-a  ici 

En  négligeant  une  constante  dont  l'inlroditctioii  donnerait  seu- 
lement les  surfaces  parallèles  à  celle  que  nous  allons  obtenir, 
on  peut  prendre 

Il  vient  alors 


La  reialion  ciilrc  les  rayons  de  courbure, 
R  +  [V  =  o, 
caractérise  les  sur/aces  minima.  On  retrouve  en  même  temps 
deux  de  leurs  propriétés  les  plus  importantes,  puisqu'on  reconnaît 
que  les  lignes  de  courbure  forment  un  système  isotberme  et  qu'il 
en  est  de  même  de  leur  représentation  sur  la  sphère.  Les  formules 
{i3)  nous  permettraient  de  calculer  les  coordonnées  d'un  point  de 
la  surface;  nous  ne  reviendrons  pas  sur  ce  sujel. 


743.  Les  résultats  que  nous  venons  de  signaler  avaient  été  ob- 
tenus déjà  par  d'autres  méthodes;  mais  M.  'Weingartcn  a  montré 
que  son  ihéorème  permet  de  trouver  ime  classe  nouvelle  de  sui"- 
faces  définies  par  une  relation  entre  les  rayons  de  courbure. 

Nous  avons  vu,  en  effet,  au  n"  §27,  que,  si  l'on  prend  comme 
coordonnées  d'un  point  ses  distances  géodésiques  u'  et  c'  à  deuK 
courbes  distinctes,  l'élément  linéaire  est  défini  par  la  formule 


Si  l'on  adopti 
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l'élément  prend  la  forme 

(tG)  ^ï^: 


que  nous  avons  aussi  signalée.  Réciproquement,  si  l'élément 
linéaire  a  pu  être  ramené  à  la  forme  ((5)  par  exemple,  u'  et  c' 
sont  les  distances  géodésiques  à  deiis  courbes;  car  on  a,  comme 
il  est  aisé  de  le  vérifier 


Nous  voyons  donc  que,  si  l'on  sait  déterminer  les  lignes 
géodésiques  d'une  sur/ace,  on  saura  aussi,  de  la  manière  la 
plus  générale,  ramener  son  élément  linéaire  à  l'une  des  deux 
expressions  précédentes . 

Appliquons  cette  remarque  à  la  sphère  et  comparons  l'élément 
linéaire  (i6)  à  celui  qui  est  donné  par  l'équation  (12).  On  voit 
que  l'on  pourra  prendre  ici 

d'où  l'on  déduira 

Nos  formules  générales  nous  doiment  donc 


et  de  IV,  ' 

(iS) 


nt  (0  entre  les  équations  qui  déterminent  les  valeurs  de  R 


Telle  est  la  relation  entre  les  rayons  de  courbure  de  la  surface 
correspondante.  On  voit  qu'elle  est  de  forme  très  compliqui'c. 
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746.  Si  l'on  exprime  cjue  rélémcnL  linéaire  (16)  convienL  à  l;i 
sphère  de  rajon  i ,  c'est-à-dire  que  la  courbure  totale  est  égale  à  1 , 
on  sera  conduit  à  l'équation  aux  dérivées  partielles 

Les  recherclies  précédentes  peuvent  donc  être  considérées  comuic 
faisant  connaître    l'intégrale   générale  de    cette  équation.    Nous 
allons,  à  l'exemple  de  M.  O.  Bonnet  {'),  développer  les  calculs 
qui  conduisent  à  cette'  intégrale. 
Soit 

l'élément  linéaire  de  k  splière.  Toute  fonction  1''   satisfaisant  à 
l'équation 


sera  le 


inltatdel'é 


nation  de  3,  entre  les  deux  équatio 


U  siiil  de  11 
en  prenant 


i  deux  fonctions  de  ee 


i     _     _  r        M"   ,  0 


On  déduit  de  là,  en  différentiant, 

du  =  a  lier  H — — r 


('  )  Jauinal  de  l'École  Polytechnique,  XLll'  CliI 
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Ces  formules  donnent  les  valeurs  de  d^,  du;  portons-les  danb 
l'élémenl  linéaire  (ao)  de  la  sphère;  il  prendra,  comme  cela  éLait 
évident  a  priori^  la  forme  (i5)  avec  la  valeur  de  (o  défuiic  par 
l'équation 


^/sin'9-a^  +  ;3t/si^ 


L'intégrale  de  l'équation  (jg)  s'obtiendra  maintenant  de  la  ma- 
nière suivante.  Effectuons  les  quadratures  indiquées  dans  les  équa- 
tions (21)  et  (32),  éliminons  tr,  remplaçons  u'  et  v'  par  »  +  c  et 
«  —  c;  nous  aurons  les  trois  équations 

'       +^=/(,)_,/'(a)  + 


,/S^. 

0—5' 

*'"  Vr 

«-3« 

^i 

=^ 

.    ^3 

v-.i 

n'O-J. 

sinl 

il/i 

-H' 

Vi-S" 

qui,  jointes  à  la  précédente  (23),  donneront  l'intégrale  cherchée. 
Pour  obtenir  l'expression  de  w  en  fonction  de  u  et  de  c,  il  suffira 
d'éliminer  Q,  a  et  ^  entre  ces  quatre  équations. 

L'élimination  est  impossible  dans  le  cas  général;  mais  on  peut 
remplacer  l'équation  (23)  par  l'une  des  suivantes 


qui  permelteiil  d'éliminer  0.  On  est  ainsi  conduit  au  système 

(.  +  ?co,»  =  . il,»,/,- ?.««(,.-«- ç+pç'), 

plus  simple  ii  quelques  égards  que  les  équations  (23)  cl  (24). 

747.  Avant  d'établir  les  remarquables  théorèmes  qui  précèdent, 
M.  Weingarten  avait  déjà  fait  connaître,  sur  le  même  sujet,  une 
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proposition  qui  esl  du  plus  haul  intérêt  pour  la  GéomcU'ie  (')  et 
que  nous  allons  maintenant  démontrer. 

Revenons  aux  surfaces  W  les  plus  générales,  et  proposoos-nou.'i 
de  déterminer  leur  surface  des  centres  de  courbure  que  nous 
appellerons  aussi  leur  développée. 

Pour  \a première  nappe,  c'est-à-dire  pour  celle  qui  contient  les 
centres  de  courbure  des  courbes  de  paramètre  v,  les  coordonnées 
x, ,  J^i ,  Sf  du  centre  de  courbure  sont  données  par  les  formiiles 
(■-,7)  ,ri  =  3-  +  cR,        j-,=.j.-uc'R,         ;i  =  ^H-c''H, 

X,  y,  s  désignant  les  coordonnées  du  pied  de  la  Dormale  et  c,  c',  c" 
ses  cosinus  directeurs.  En  vertu  des  formules  d'Olinde  Ro- 
drigues,  on  a 

el  les  équations  analogues  cnj',  :',  on  trouve  donc 
1   d.)-,  =  (  R  —  R')  ~  dv  -1-  c  dW, 
rfj',  =  (R-ir)^|irf.^cVR, 

et,  par  suite,  l'élément  linéaire  de  la  première  nappe  aura  poiii' 

expression 

(^y)  Af  =/jf(H  —  W')->-dK-'-  ■■■rdlV-. 

On  trouvera  de  même,  pour  la  seconde  nappe  de  la  développée, 
(;in)  rfs|  =  çHR  —  Ky-du'-^dïK"-; 

et  ces  deux  formules  s'appliquent,  il  faut  le  remarquer,  quand  la 
surface  donnée  est  quelconque. 

Elles  mettent  d'ailleurs  en  évidence  des  propositions  que  nous 
avons  déjà  signalées.  Par  exemple,  la  première,  qui  convient  à  la 


{')  Wë[noarten(J.  ),  Uebei-  emeSlasse  au/  einander  abivickelbarer  Flàchvi 
{Journal  de  Crelle,  t.  LIX,  p.  SSa;  i36i). 
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première  nappe,  nous  montre  qu'aux  lignes  de  courbure  de  la  sur- 
face de  paramètre  c  cori'espondent,  sur  cette  nappe,  des  géodési- 
quesdont  les  trajectoires  orthogonales  sont  les  courbes  R  =^  consl. 
Nous  reviendrons  au  Chapitre  suivant  surJa  surface  des  centres; 
pour  le  moment,  nous  nous  contenterons  des  formules  précédentes 
et  nous  les  appliquerons  aux  surfaces  W.  Si  nous  j  remplaçons  j3,, 
q,  R,  R'  par  leurs  expressions  (8)  et  (9)  déjà  données,  nous  trou- 
verons 


(3,) 

dsl  =  /.-^dv^^f'H/c)dA^, 

(M) 

dsl  =  <f-H/<)du^+  k^<f'-(l;)diK 

Or  ces  de 

ux  formes  conviennent  évidemment 

pHcables  sui 

r  des  surfaces  de  révolution.  Donc  : 

Si  l'on  considère  toutes  les  surfaces  W  qui  correspondent  à 
une  même  relation  entre  les  rayons  de  courbure,  la  première  et 
la  seconde  nappe  de  la  développée  de  toutes  ces  surfaces  sont, 
l'une  et  l'autre,  applicables  sur  des  surfaces  de  révolution 
dont  les  éléments  linéaires  dépendent  uniquement  de  la  rela- 
tion entre  les  rayons  de  courbure  et,  par  conséquent,  demeu- 
rent les  mêmes  pour  toutes  les  surfaces  considérées. 

74S.  La  réciproque  de  celte  proposition  est  exacte  et  penl  se 
démontrer  comme  il  suit. 

Considérons  une  surface  (S,  )  rappoilcc  à  une  famille  degéodé- 
siques  et  à  leurs  trajectoires  oithogonales.  Son  élément  linéaire 
sera  donné  par  la  formule 

(33)  ds\  =  du^'^C^di''-. 

Construisons,  en  chaque  point,  le  trièdre  (T)  formé  par  la  nor- 
male elles  tangentes  aux  courbes  coordonnées  et  conservons  toutes 
les  notations  relatives  à  ce  trièdre.  Nous  savons  que  les  tangentes 
aux  géodésiques  c  ^  const.  sont  normales  à  une  famille  de  sur- 
faces (n''4il).  Il  est  aisé  de  vérifier  ici  cette  proposition  et  de  dé- 
terminer l'une  quelconque  des  surfaces  parallèles  auxquelles  toutes 
ces  droites  sont  normales. 

En  effet,  en  chaque  point,  la  tangente  à  la  géodésiqtie  est  l'axe 
desa^  du  trièdre  (T).  Un  point  situé  sur  cet  axe  des  T,  à  la  dis- 
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tance  ).  du  sommel  du  trièdre,  est  défini  par  les  formules 
(3i5)  a:(  =  a!,-KiX,        Jo  =  Ji-1-«'^i         Zt,  —  Zi-+-  a"\. 

Différeniions  l'une  quelconque  de  ces  formules,  par  exemple  la 
première,  et  remplaçons  dxt  et  da  par  leurs  valeurs 
rfa^i  =  a  du  -h  bC  (h, 

da  =  b{r  du  -+-  (•]  dii)  —  c((j  du  ■+■  q^  dv)  —  b  ~  dt?  —  c{q  du  -^  fj^  df>), 
nous  trouverons 

(35)       dx^=ad{u+X)^b((:.-^\''-^\dv-c\{qdu  +  qyd^}\ 

et  nous  aurions  des  formules  analogues  pour  rfyo,  (/Sj. 

D'après  cela,  pour  que  la  surface  décrite  par  le  point(a;i),  j'oi  =o) 
soit  normale  à  l'axe  des  x,  il  suffira  que  le  coefficient  de  a  soit  nu] 
dans  l'éqnation  précédente,  c'est-à-dire  que  l'on  ait 


En  nous  bornant  à  ime  seule  des  surfaces  normales,  nous  pou- 
vons prendre 

(36)  \=-u. 

Si  nous  portons  cette  valeur  dans  les  équations  (34),  nous  ob- 
tiendrons les  expressions  suivantes 

(37)  'M=x,-au,        y=y,~a'u,         z  =  z,- a"  u, 

qui  définissent,  en  général  ('),  une  surface  (S)  normale   à  toutes 
les  tangentes  des  géodéslques. 

D'autre  part,  si  l'on  veut  que  la  surface  décrite  par  le  point 
(^o«  JKoi  2(p)  soit  tangente  aux  mêmes  droites  et,  par  suite,  con- 
stitue avec  (S,  )  la  seconde  nappe  (Sa)  de  la  développée  de  (S),  il 
faut  prendre  pour  X  la  valeur 


(!)  li  convient  toutefois  de  signaler  ici  un  cas  particiiiier.  Il  peut  arriver  escep- 
lionnellement  que  le  lieu  déerit  par  le  point  {ce,  y,  z)  ne  soit  pas  une  surface. 
Le  déterminant  fonctionnel  de  deux  quelconques  des  coordonnées  contient,  en 
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qui  annule  le  coefficient  de   b  dans  Véquallon  (35).  On  a  donc, 
pour  les  coordonnées  ^2,72,  z^  du  point  de  (S^),  les  expressions 

(39)      x,  =  .r~a-^,         X'^  =  y  - <t' -r>,  ,         ^,^  ^  -  a' ---^  ; 


il  il  rcsulle  immédialemeiit  des  formules  (36)  et  (38)  que  les  deu 
rayons  de  courbure  de  (i.-)  ont  pour  valeurs 


749.  Appliquons  ces  résultats  généraux  au  cas  particulier  où  C 
est  une  fonction  de  la  seule  variable  u,  ce  qui  caractérise  les  sur- 
faces applicables  sur  les  surfaces  de  révolution. 

Dans  ce  cas,  les  deux  rayons  R  et  R'  dépendront  de  !a  seule 
variable  u  et  seront  toujours  fonctions  l'un  de  l'autre.  De  plus, 
la  relation  qui  les  lie  l'un  à  l'autre  demeurera  la  même  quand  ou 
déformera  d'une  manière  quelconque  la  surface  (S,).  Ainsi  : 

^J  une  sur/ace  (S,  )  est  applicable  sur  une  sur/ace  de  révo- 
lution, les  tangentes  à  celles  des  géodésiques  de  (S,)  qui  cor- 
respondent aux  méridiens  de  la  surface  de  révolution  sont  nor- 
males à  une  famille  de  surfaces  parallèles  W,  La  relation 
entre  les  deux  rayons  de  courbure  principaux  de  chaque  sur- 
face W  demeure  la  même  quand  on  déforme  (S,  )  de  toutes  lex 
manières  possibles. 


«(-"3- 


Lorsque  ce  facteui'  est  nul,  et  dans  ce  caa  seulement,  la  suifacc  (S)  se  réduit 
fi  une  coui'kie  ou  à  un  point. 
Si   q  est  nul,   c'est  que  les  géodésiques  sont  des  droites;   alovs  le  théorème 


La  surface  considérée  est  une  dévplopj  able  et  les  surfaces  normales  ux  tan- 
gentes des  géodésiques  sont  des  b  rfaces  ana  x  dont  I  e  e  él  t  â  une 
courbe.  C'est  précisément  celle  qui      t   1      rn  par  le    t     n  1  s  (     ) 
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D'autre  part,  si  l'on  remplace  1,  dans  la  formule  (35),  par  la 
valeur  qui  convient  à  la  surface  (S^),  on  obtient  l'équation 


à  lac|uclle  on  peut  ajouter  les  formules  analogues  pour  dy-^  et  dsî- 
On  peut  donc  en  déduire  l'élément  linéaire  de  la  nappe  (S^),  qui 
sera  déterminé  par  la  formule 

Dans  le  cas  où  C  ne  dépend  que  de  «,  l'expression 

0(51  du  -!-  iji  f/r  ( 

est  une  différentielle  exacte  en  vertu  des  toruiules  de  M.  Codazzi 
[II,  p.  385,  (A.)],  et  l'élément  linéaire  se  réduit  à  la  forme  suivante 


qui  convient,  comme  il  fallait  s'y  attendre,  à  une  surface  appli- 
cable sur  une  surface  de  révolution. 

7^0.  Quelques  remarques  très  simples  permettent  de  démon- 
trer complètement,  et  d'une  manière  intuitive,  la  seconde  propo- 
sition de  M.  Weingarten. 

Considérons  d'abord  une  surface  (S)  :  soient  M  un  de  ses  points, 
C  et  C  les  centres  de  courbure  principaux  relatifs  à  ce  point.  Aux 
lignes  de  première  courbure  correspondent,  sur  ia  première  nappe 
de  la  développée,  des  géodésiques  dont  les  trajectoires  orthogo- 
nales sont  évidemment  les  courbes  pour  lesquelles  le  premier 
rayon  principal  R  =  MC  demeure  constant;  car,  si  le  segment MC 
se  meut  en  demeurant  invariable,  il  doit  être  normal  à  la  trajec- 
toire de  C,  comme  il  l'est  à  celle  de  M. 

Ainsi  l'élément  linéaire  de  la  première  nappe  de  la  développée, 
correspondante  aux  lignes  de  courbure  de  paramétrée  par  exemple, 
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est  cei'taincinenr,  tic  la  forme 

Mais  nous  savons  (n"  637)  que  le  centre  de  courbure  géodé- 
siqne  de  la  courbe  R  ^=  const.  est  situé  sut'  la  seconde  nappe  de 
la  développée.  Le  rajon  de  courbure  géodésique  de  cette  courbe 
est  donc  égal,  en  grandeur  et  en  signe,  à  R'^  R;  ce  qui  permet 
d'écrire  l'équation 


0(1  K  est  considéré  comme  Ibnclion  de  R  et  de  c. 

Cette  formule  est  tout  à  fait  générale.  Si  on  l'appliqu' 
011  R'  est  fonction  de  R,  on  pourra  en  déduire 


...,,J^, 


n-faces  a 


licables  s 


et  cette  valeur  de  K  caracléri 
faces  de  révolution. 

La  proposition  directe  est  ainsi  démontrée.  La  réciproque  peut 
être  établie  de  même  et  sans  aricune  difficulté. 

Considérons  en  effet  une  surface  (S  i  )  et  une  famille  de  géodé- 
siques  tracées  sur  cette  surface.  Chacune  de  ces  géodésiques  a  une 
infinité  de  développantes;  associons  toutes  celles  de  ces  dévelop- 
pantes qui  ont  leur  point  de  départ  sur  une  même  trajectoire  or- 
thogonale des  géodésiques.  Nous  formerons  ainsi  une  surface  (S) 
qui  sera  normale  à  toutes  les  tangentes  des  géodésiques.  On  le 
démontre  immédiatement  de  la  manière  suivante. 

Considérons  sur  chaque  tangente  à  la  géodésique  le  point  de 
conlactMetle  point  Poil  elle  rencontre  la  surface  (S).  Si  le  pointM 
décrit  la  géodésique,  le  point  P,  décrivant  une  développante  de 
cette  géodésique,  se  déplacera  normalement  au  segment  MF.  De 
même,  si  le  point  M  se  déplace  sur  la  trajectoire  orthogonale  des 
géodésiques,  le  segment  MP  conservera  sa  longueur,  et,  comme 
le  point  M  se  déplace  normalement  à  MP,  il  en  sera  de  même  du 
point  P.  La  tangente  MP,  étant  normale  à  deux  déplacements 
distincts  du  point  P,  sera  nécessairement  normale  à  la  surface  (S) 
lieu  de  ce  point. 

Le  reste  de  la  démonstralion  n'offre  aucune  difficulté.  Soit  h  le 
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segment  Mf.  L'élément  linéaire  de  (S,)  sera  de  la  forme 

et  les  deux  ra_yons  de  courbure  piiiicipanx  de  (il)  en  P  s 
comme  préccdei 


Si  donc  la  surface  (Si)  est  de  révolution,  C  dépendra  uaicjuc- 
menl  de  u  et  les  deux  rajons  de  courbure  seront  liés  par  une  re- 
lation déterminée. 

Ces  élégantes  démonslralions  sont  dues  à  M,  Beltrami  {'). 

751,  Après  avoir  démontré  p:ir  l'Analj'se  et  par  la  Géométrie 
la  seconde  proposition  fondamentale  de  M.  Weingarten,  appli- 
quons-la aux  cas  particuliers  que  nous  avons  étudiés  plus  haut. 

Considérons  d'abord  les  surfaces-canaux,  pour  lesquelles  on  a 

Les  formules  (3i)  et  (3a)  nous  donneront  pour  les  éléments 
linéaires  des  deux  nappes  de  la  développée  les  expressions 
(43)  ds\^IC-di''-^dk'-,        dsl^du^. 

La  première  nappe  est  une  développable;  la  seconde  se  réduit 
à  une  courbe.  Tous  ces  résultats  sont  bien  connus. 

ConsidéFOns  maintenant  les  surfaces  jninima,  qui  correspon- 
dent à  la  valeur  suivante 

(»)  T(*).Ç 

do  a(A').  Nous  aurons  ici 

i  (ls\  =  k'-(dv^ -i- dk^), 
(45) 

On  voit  que  les  deux  nappes  sont  applicables  l'une  sur  l'autre. 
il  est  aisé  de  définir  géométriquement  les  surfaces  de  révolution 


y  Google 


332  LIVRE    Vil.   —    CUAl'rTIllî    Vil. 

qui  admettent  l'élémeal  linéaire  précédent.  Gomme  la  seule  sur- 
face minima  de  révolution  est  l'alysséide  (n"  66),  cet  élément 
linéaire  convient  aux  surfaces  engendrées  par  la  révolution  de  ia 
développée  d'une  chaînette  autour  de  la  base  de  cette  courbe.  Ces 
surfaces  ont  déjà  été  signalées  au  n"  092. 

Examinons  enfin  la  classe  nouvelle  de  siu-faces  découvertes  par 
M.  Weingarten.  On  a  trouvé 

On  aura  donc,  pour  les  deux  nappes  de  la  développée, 


Ces  deux  expressions  se  ramènent  l'une  à  l'autre  par  le  chan- 
gement de  A:  en  y/i  —  /f^.  Les  deux  nappes  de  la  développée  sont 
donc  applicables  l'une  sur  l'attire,  etl'on  peut  se  contenter  de 
considérer  la  première.  Elle  est  applicable  sur  la  surface  de  révo- 
lution définie  par  les  formules 

(.■!8)  r^^m/c,  --_=  J  ^ ,-/.'--  ,nUik, 

OÙ  p  désigne  la  distance  à  l'axe  des  ;. 

Si  l'on  prend  m  :=  i ,  on  obtient  le  paraboloïde 

(4ç))  ^  =  'ï- 

Ainsi  l'on  saura  déterminer  toutes  les  surfaces  applicables 
sur  le  paraboloïde  de  révolution. 

A  la  vérité,  le  paraboloïde  précédent  est  imaginaire;  mais  il  est 
aisé  de  démontrer  que  l'on  pourra  obtenir  un  paraboloïde  réel. 
Reprenons,  en  effet,  les  calculs  du  n"  743,  en  adoptant  pour  u' 
une  solution  imaginaire  quelconque  de  l'équation 


c'esl-à-Jirc  la  distance  géodéslqiie  à  une  coui'be 
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lions  pour  i''  la  foiiclion  imaginaire  conjuguée  de  u'.  Alors  u  sera 
réelle;  mais  v  sera  une  imaginaire  pure.  Donc  si,  dans  la  formule 
(iG),  on  remplace  v  par  vi,  il  faudra  aussi  remplacer  cos  -  par  /,/, 
et  l'clémenl  linéaire  de  la  sphère  deviendra 

''«'=  tA-  -'^V^ 


Cette  i'onne,  où  n' 
■espond  à  la  valeur  s 


de  ■f'(k).  El  dans  ce  cas,  la  formule  (3i)  nous  donne 

C'est  l'élément  linéaire  qui  convient  aux  surfaces  de 
définies  par  les  équations 


iO 


'-P^- 


Pour  int=  i,  on  a,  celte  fois,  le paraboloide  rvei. 

Il  y  aurait  évidemment  intérêt  à  développer  ici  les  calculs  et  à 
obtenir  toutes  les  surfaces  applicables  sur  cette  surface  du  second 
degré,  qui  a,  en  définitive,  le  même  degré  de  généralité,  sinon 
le  même  intérêt,  que  la  sphère.  Nous  reviendrons  plus  loin,  au 
Chapitre  IX,  sur  ce  sujet;  mais,  auparavant  il  convient  que  nous 
entreprenions  une  élude  détaillée  de  la  développée  d'une  surface 
et  des  relations  qui  esistent  entre  ses  deux  nap]>es. 
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CHAPITRE  yni. 


INTKES  DR  COtll 


GÉNÉRALES . 


Uappel  de  dilTérentes  proposilioos  relatives  aux  cleus  nappes  de  la  développée.  — 
Formules  relatives  i,  chacune  de  ces  nappes  :  élément  linéaire,  lignes  asympto- 
tiques,  lignes  de  courbure,  rayons  de  courbure  principaux.  —  Propositions  re- 
latives au  contact  de  deux  surfaces;  esistence  de  relations  entre  les  éléments 
du  même  ordre  des  deox  nappes  de  la  développée.  —  Recherche  de  ces  relations 
dans  le  cas  du  second  ordre.  —  Paraboloïde  des  huit  droites.  —  Théorème  de 
M.  Ribanoour  relatif  au  cas  où  les  lignes  de  courbure  se  correspondent  sur  les 
deux  nappes  de  la  développée.  —  Généralisation  de  certaines  propriétés  de  la 
développée.  —  Théorèmes  de  MM.  lïeltrami  et  Laguerre  relatifs  à  des  droites 
entraînées  daus  le  mouvement  de  déformation  d'une  surface.  —  Proposition  de 
M.  Itilïaucour  relative  ii  des  courbes  situées  dans  les  plans  tangents  d'une  sur- 
faee  donnée. 


ïo2.   Considérons   une  surface   (S),  rapportée  à  ses  Jigties  de 
irLiite.  Soient  {/ig.  -j/t)  SI  uti  point  de  celte  surface,  {'!")  le 


trièdre  formé  par  les  tangentes  principales  M^,  My  et  la  normale 
Ms.  Pour  abréger,  nous  désignerons  sous  le  nom  de  lignes  de 
première  courbure  celles  qui  sont  tangentes  à  M.2r;  les  lignes  de 
seconde  courbure  seront  tangentes  à  M^.  Les  deux  nappes  (S,  ) 
et  (Sn)  de  la  développée  contiendront  respectivement  les  centres 
de   première  et  de  seconde   conrbtire  M,    et  M^,  La   normale  à 
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chaque  nappe  sera  parallèle  à  la  tangente  principale  correspon- 
dante. Convenons,  pour  abréger,  de  dire  que  les  lignes  de  pre- 
mière courbure  sont  associées  à  la  première  nappe  et  les  lignes 
de  seconde  courbiire  associées  à  la  seconde  nappe.  Alors,  sur 
cliacune  de  ces  nappes,  les  géodé5Îc|ues  (g))  ou  {g^)  tangentes 
à  la  normale  de  (S)  correspondent  aux  lignes  de  courbure  asso- 
ciées, et  les  courbes  conjuguées  (C|)  ou  (c^)  de  ces  géodésiques 
aux  lignes  de  courbure  non  associées.  Dans  la  correspondance 
entre  les  deux  nappes  (S))  et  (Sj),  les  géodésiques  {g-i)  ont  pour 
homologues  les  courbes  (Ci),  et,  de  même,  les  géodésiques  {g s) 
correspondent  aux  courbes  (c^).  La  correspondance  est  donc  telle 
qu'au  système  conjugué  formé  des  courbes  {c,)  et  {gt)  de  (S,) 
correspond  le  système  conjugué  formé  des  courbes  (^2)  et  (c^) 
de  (Ss).  Celte  propriété,  comprise  dans  celle  que  nous  avons 
signalée  au  n"  319,  est  très  essentielle;  elle  nous  permettra  de 
prévoir  ou  d'cKpliquer  différents  résultats. 

Ajoutons  la  remarque  suivante.  Lorsqu'on  se  déplace  sur  la 
ligne  de  première  courbure,  par  exemple,  deux  plans  normaux 
consécutifs  à  celte  ligne  sont  tangents  à  la  nappe  (S,)  et  ont  leurs 
points  de  contact  sur  la  géodésique  (^,)  qui  passe  en  M,.  Leur 
intersection  est  donc  la  langente  en  M,  à  la  courbe  (c,  )  qui  passe 
en  ce  point.  Or  celte  interscclion  est  Vaxe  de  courbure  de  la 
ligne  de  première  courbure  pour  le  point  M;  elle  est,  comme  on 
sait,  perpendiculaire  au  plan  osculateur  en  M.  Comme,  d'autre 
part,  la  tangente  à  {g,)  est  la  normale  en  M  à  (S),  on  voit  que  : 

Langle  des  deux  courbes  (c)  et  (g)  qui  se  croisent  en  un 
pointée  l'une  des  nappes  de  la  développée  est  égala  l'angle 
que  fait,  au  point  correspondant  de  (S),  le  plan  osculateur  de 
la  ligne  de  courbure  associée  a'^ec  le  plan  tangent  de  (2).  La 
tangente  à  la  courbe  (c)  est  Vaxe  de  courbure  de  cette  ligne 
de  courbure. 

Rappelons  également  que  les  trajectoires  orthogonales  des 
géodésiques  {g)  sont,  sur  chaque  nappe,  les  courbes  pour  les- 
quelles ie  rayon  de  courbure  associé  demeure  constanl. 

733.   Toutes  les    propriétés  précédentes    sont  élémentaires   et 
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bien  connues;  pour  approfondir  cette    étude,  nous  allons  em- 
ployer les  méthodes  développées  an  Livre  V. 

Conservons  toutes  les  notations  du  Chapitre  précédent  et  asso- 
cions au  trièdre  (T),  de  sommet  M,  deux  autres  trièdres  parallèles 
(T|)  et  (Ta)  ajanl  respectivement  pour  sommets  M,  et  M«.  Ces 
irois  trièdres  auront  tous  les  mêmes  rotations.  Pour  chacun  d'eus, 
l' une  des  faces  est  tangente  à  la  sur/ace  décrite  par  le  sommet. 
Nous  pourrons  donc  appliquer  à  chacune  des  nappes  (S()et(Ss), 
en  changeant  seulement  quelques  notations,  les  formules  du 
Livre  V. 

Considérons,  par  exemple,  le  trièdre  (T,).  Le  point  M,,  avant 
pour  coordonnées  o,  o  et  R  par  rapport  à  (T),  les  projections  de 
son  déplacement  sur  les  axes  de  (T),  ou  sur  ceux,  de  (T)),  seront 
[formules  (B),  II,  p.  385  et  386] 

(A  +  ,^R)rf£i,    (C— /fiR)rft-,     dR 
OLi,  en  reinplaranl  A  et  G  par  leurs  valeurs, 
<,,    /ji(R'— lî)efc,     (m. 

On  il  donc,  pour  les  si^   translations  de(ï(),  les  valeurs  sui- 


(■'-) 


routions,  ce  sont  celles  de  (T),  c'est-à 

\  /'  =  ",  q-,         '-, 


D'après  cela,  si  l'on  remarque  que  les  formules  du  Tableau  1 
[II,  p.  3,82]  s'appliquent  à  un  irièdre  dont  les  rotations  sont  quel- 
conques et  pour  lequel  deux  seulement  des  translations  sont 
nulleii,  à  savoir  i^etÇ,,  on  voit  que  l'on  pourra  appliquer  ici  à  (S,) 
et  au  trièdre  (T,)  tontes  les  formules  des  Tableaux  I  et  II,  sous 
la  condition  d'y  faire  subir  aux  translations  ainsi  qu'aux  rotations 
la  permutation  circulaire  qui  équivaut  à  changer  le  nom  des  axes 
de  (T)  et  à  remplacer  les  axes  des  x,  des  y  et  des  s  par  les  axes 
des  y,  des  z  el  des  x  respectivemeni.  On  obtiendra  ainsi  les  for- 
mules suivantes. 
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L'angle  (0|  d'une  courbe  tracée  sur(S()  avec  l'axe  des ^  de  (T,  ) 
ou  de  (T)  sera  défini  par  les  équations 

111.  (1  fH  / 

*■    ■*  (  ds,  sin  10,  =  Zdu-+-  ï,  d^  =  dR. 

L'élément  linéaire  de  (S|)  aura  donc  pour  expression 

(.'1)  *]  =  rfR3  +  /)^(a'— R)'rfi'% 

comme  nous  l'avons  déjà  trouvé  direclement.  La  courbure  nor- 
.  maie  d'une  courbe  sera  donnée  par  la  formule 

Ci)  —ds,  =  nia fu,{q  du  -i-  q,  dv)  —  cosuiii r  du  -i-  /■,  dv) 

(6)  l^'i"  Ai  =  2  fjS  ,  rf„>  _  f  r,  *.)  . 
L'équation  différeutlelle  dej  asjmptotiques  sera,  par  suilc, 

(7)  r-—dii-  —  n  ■—d\i-  =  o. 
•"  Ou  âv 

Elle  est  privée  du  terme  en  dudv;  il  fallait  s'y  attendre,  puisque 
les  lignes  coordonnées  sont  des  courbes  conjuguées. 

De  même,  tout  ce  qui  se  rapporte  aux  lignes  de  courbure  de  la 
nappe  (S,)  s'obtiendra  en  effectuant  la  permutation  indiquée  sur 
les  équations  (7)  du  Tableau  I,  qui  deviennent  ainsi 


(S) 


l  p,(K  —  'R)d"  +  B.,(i-du^i\dv)=--  o, 
i  dR  —  Kl  5  du  =  0, 


R,  désignant  le  rayon  de  courbure  principal.  L'élimination  du  — - 
donne  l'équation  aux  rayons  de  courbure  principaux  de  (S,) 

(9)     î,-,HÎ-[.,£----'"-^»(R-I>')]B.-g,,(lV^li)_.. 

L'élimination  de  R,  conduit  à  l'équation  différentieile  des  lignes 
de  courbure 

(10}  /'iy(lî  -  R')  du  d^'  ^  dR(r  du  -h  r,  df), 

D.  -  IIL  aa 
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dont  le  développement  nous  donne 

734.  Cnemélliode  loiitc  semblable  s'applique  au  trièdre(T2) 
et  à  la  nappe  (S.,).  On  trouve,  pour  les  Iranslalions  de  ce  trièdre, 
les  valeurs  suivantes  : 


i. 


Ç,^- 


Ici  encore  le  Tableau  1,  où  l'on  efl'ectuera  toutes  les  pernmla- 
tjons  circulaires  f^ni  équivalent  à  remplacer  z,  x,y  par  j',  ^,  x, 
nous  fournira  tous  les  résultats  que  nons  avons  donnés  pour  la 
nappe  (S,)- 

Désignant  cette  fois  par  w^  l'angle  de  l'ase  des  z  avec  la  tan- 
gente à  «ne  courbe  tracée  sur  (S^),  on  aura 
(i3)  (fîjCOSioj^dR',         a'ïaSintoa  =  y(R'-  IV,  du; 

et,  par  suite,  on  retrouvera  l'expression  déjà  obtenue  (n°  747) 
([4)  ds\  =  fm'*H-ç=(R'— R)=rf(t' 

de  l'élément  linéaire. 

On  trouvera,  de  même,  pour  la  courbure  normale  d'une  courbe 

I   dsi ^  --.  &\ai,i,_{r  du  -+-  r,  dv)  —  (if3&fis,pi  dv, 

ce  qui  donnera  l'équation  différentielle  des  lignes  asymptotiqucs 

( j6)  r  ,     dit^  ^  Ci    ,  -  dv^  =  o. 

au  dv 

Enfin  la  déterniinalion  des  Irg-nes  c'e  courbure  de  (Sa)  dépendra 
du  système  suivant 

^  dW+R,p,d,^o, 

i  (!{R'—R)du~R,(rdu-i-'\dv)  =  0, 
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L.V    SURFACE    DES    CE>(T11RS    DE    ROUBBURE.  Sig 

011  Rg  désigne  le  rayon  de  courbure  principal.  En  l'éliminant,  on 
obtient  l'éqiialion  des  lignes  de  courbure 

([S)  dR'{rdu-hr,  dv)  -h  qp,(K' ~  P,)  du  dv  =  o 

ou,  en  développant, 

.*R'      „  ^R'  ,  ,      r    ^^'  ''l^'  /T.'      1)^1  I    j 

(,9)     r  -^-^du^+  n  -,-  'M^  [.-^^-  ^  .,  ^-  +  5^,(R  -  R)J  ^«^.  =  o, 

L'éf|uation  ans  rayons  de  courbure  principaux  Rn  sera 

U'iine  manière  générale,  la  remarque  qui  nous  a  donné  les 
équations  précédentes  permettra  de  résoudre  par  la  simple  appli- 
cation des  formules  du  Livre  V  toutes  les  questions  relatives  aux 
deux  nappes  de  la  développée.  Les  résultats  qui  précèdent  sont 
d'ailleurs  résumés  dans  le  Tableau  suivant. 
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T,iBLtATi  VII  (  5uhe  au  Tableau  V) 
Nappes  de  la  développée  (Si)  et  (Sj). 


,"  Nappe  (S,): 
ïnèdre(T,),  iranïj 


=  ;>,(1V-R), 


Courbe  tracée  sur  (S,);  w,  angle  avec  l'axe  des  y, 
(l)  dsi  cos(oi=/ii{R'— R)rfi',         rf,sisLn(Oi  =  rfi{, 

(a)  ds\  =  d^i^p\{l^-Ky-dv'', 

^    '  p,         '      /•  V.    àa  <)v        I 

Lignes  asyniplotiques 

(5)  '■  ---diC-—  i\  -—df^-  =  o. 

Relation  entre  deux  directions  conjuguées 

'   '  du  àv 

Lignes  de  courbure;  R,  rayon  de  courbure  principal 
j  p,(K  —  ^j  dv  -\-  l\i(r  du  +  >-i  dv)  =  o, 
'  I  dR-  Riqdu  =  (,. 

Kqualion  différenlielle  des  lignes  de  courbure 
(8)      ,.g  *..+  ,-,  f  A.  H-  [,.Î5  +  ,,  Jî  +  J,,(B'-  R)]  <!.  *  . 
Equation  aux  rayons  de  courbure  principaux 

(,)    „..RÎ-[.,£-,f  +  «(R-R-)]R,-^,(a'-R)£ 

l'roduit  des  rayons  de  combuie 

(10)  r,r;=-(b-r').-^. 
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LA    SURFACE    DES    CEXTRFCS    BE    fiOURnVRE, 

a"  Nappe  (Sa)  : 

1    ?  =  9(R'-R),  ï,  =  0, 

Tnèdrc(TO,ti-ans!atioQs  l 

ConrLe  Iraccc  sur  (Sa);  w-y  angle  avec  l'axe  des  z 

(  3  )  ■'  ds^  =  duii  -I-  q  du, 

Lignes  asympLotlques 

Relation  entre  deux  directions  conjuguées 
(6)  r  —  dudu  —  r,^-  di'ov  =  o. 

Lignes  de  courbure;  Rn  rayon  de  courbure  principal 

1  rfR'-i-Rîpi  Jc^o, 

''  f  y(R'— Rlrfa-  R3(rf;((+  ,-^d\''j  =  o. 

Kqiiation  différentielle  des  lignes  de  courbure 
(S) 

Équation  aux  rayons  de  courbure  principal 
(9,     ,^i..a-|_-i^-.   ^- 

Produll  des  rayons  de  courbure 
tio)  R,r;^-{R-R')^- 
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34î  LIVRE    VII.    —    CHAPITRE    VIII. 

7S5.  Les  difFérenles  formules  que  nous  venons  d'élablir  coh- 
duisenl  à  plusieurs  conséquences.  Pour  le  moment,  nous  signa- 
lerons seulement  celles  qui  ont  un  caractère  tout  à  fait  général. 

Étant  donné  {fig.  74)  un  point  M  de  la  surface  (2),  les  points 
correspondants  M,  et  Mj  des  deux  nappes  (Sj)  et  (Sa),  ainsi  que 
les  plans  tangents  en  ces  points,  dépendent  exclusivement  des  élé- 
ments du  second  ordre  de  (S),  Cette  remarque,  combinée  avec 
l'emploi  des  différentiations  successives,  nons  montre  que  : 

Les  éléments  du  n'^™*  ordre  des  deux  nappes  de  la  développée 
en  M,  et  en  Ma  dépendent  exclusivement  des  éléments  de  la- 
surface  en  M  jusqu'à  l'ordre  n  +  i . 

En  d'autres  termes  : 

Si  deux  sur/aces  ont  en  un  point  un  contact  d'ordre  n,  les 
deux  nappes  de  leurs  développées  auront,  aux  points  corres- 
pondants, des  contacts  d'ordre  n  —  i , 

La  réciproque  est  exacte  et  se  démontre  de  la  même  manière  : 

Si  deux  surfaces  ont  unpoint  commun  M  et  si  leurs  dévelop- 
pées ont,  aux  points  correspondants  M,  et  M»,  des  contacts 
d'ordre  n,  ces  surfaces  ont  en  M  un  contact  d'ordre  n  -i-  i , 

Or,  pour  assurer  im  contact  d'ordre  [a,  il  faut 'J^^— ^-^-^— ^ 
conditions;  par  suite,  suivant  que  l'on  exprimera  directement  le 
contact  d'ordre  n  des  deux  surfaces,  ou  celui  d'ordre  n  —  i 
des  deux   nappes  de  leurs   développées,  on   aura  à  écrire,  soit 

'■ 1  soit  3 ; — -  équations.  Les  équations  du  second 

groupe  sont  en  nombre  plus  grand,  à  partir  de  la  valeur  3  de  n. 
Il  j  aura  donc  nécessairement  des  relations  entre  les  éléments  du 
même  ordre  des  deux  nappes  de  la  développée  ('),  Dans  le  cas  où 


(')  On  peut  obtenir  un  résultat  analogue  en  se  proposant  de  délinir  la  seconde 
nappe  de  la  développée  quand  on  connaît  la  première.  Soient,  en  effet, 


19  deuK  nappes. 
,  Xi  ^'  désignent  li 
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n  esl  égal  à  3,  ces  rela'Lions  se  pi-ésenlenl  sous  une  forme  assez 
simple  si  l'on  introduit,  avec  MM.  Mannheim  et  Kihaucour,  la  con- 
sidération an paraboloïde  des  huit  droites,  à  laquelle  on  est  cod- 
duit  naturellement  par  les  remarques  suivantes. 

736.  Envisageons  un  Erièdre  (T')  dont  les  axes  soient  parallèle: 
à  ceux  de  (T)  et  dont  l'origine  soit  im.  point  M'  de  la  normah 
en  M,  l'abscisse  MM'  étant  d'ailleurs  une  quantité  quelconque  s' 
Suivant  que  l'on  donnera  à  z'  les  valeurs  o,  R,  R',  on  aura  l'ui 
des  trièdres  (T),  (T,),  (T,)  déjà  définis.  Quand  le  trièdre  (T). 
et  par  suite  le  trièdre  (T'),  subira  un  déplacement  infiniment  petit, 
tout  point  invariablement  lié  à  (T')  aura,  par  rapport  à  (T),  un 
mouvement  qui  se  réduira  à  une  translation  dz' ,  parallèle  à  Ma. 
On  obtiendra  donc  le  déplacement  d'un  point  (a;,  y,  z)  invaria- 
blement lié  à  (T')  en  composant  avec  la  translation  dz'  le  dépla- 
cement du  point  considéré  comme  invariablement  lié  à  (T);  par 
suite,  les  composantes  de  ce  déplacement  seront  [II,  p.  385] 
A.  du -\-  q  s  du  —  {/'du-i-  !•,  dv)y  =  q  (s  —  K)  du  ^  y  {r  du  -i-  r^  dç), 
C(/(j  -i-  (i-rfii  -HTi  dv)x  —p,zdv  ~  —  p,(s  —  B.')  dv  -\-  j:(r  du  -\-  !\  dv). 
dz'  -\-piy  di>  —  qxdu. 

Si  l'on  veut  que  le  déplacement  du  trièdre  (T')  se  réduise  à 
une  rotation,  il  faudra  qu'il  y  ait  une  ligne  de  points  dont  le  dé- 
placement soit  nul;  ces  points,  qui  formeront  l'axe  de  rotation, 
devront  donc  satisfaire  aux  trois  équations 

/    q{^--K)du.-yO-du  +  r,d^)  =  o, 
(il)  pi(z  —  K')dv—x(rdu-^r!d9)  =  o, 

'  du'  -^ piy  dv  —  qxdu  =  o. 


Jes  relations  en 

rc  ies  deuï  nappes  se  traduisent  par  le 

-  '=  j{^-^')+  i(y- 

équations  évidenle^ 
) 

oùp,g;p     g 

la  s  gn    c  l  on  hab   celle    Si    eut 

ces  tLO      pq  at  o  s   on 

élimine  a;  b   > 

a  a     a  une  e^ua   on  aux  dériées  p 

ail  elles  d    r  em    i  oidre 

qui  définira    au 

ant  quelle  peut  le  le   la  s  coude  nappe   «   loi   .a  de  les  é^u 

tions  précédeo 

e    et  a   on  les  d  ffe  eut  e  un    fo    ,  par 

xemple   on  ttouvera  deui 

relations  entre 

8S  éléments  do  second  ordre  des  deuï 

nappes;  el  ainsi  de  suite. 
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Si,  pour  plus  de  netteté,  on  veut  seulement  considérer  le 
Irièdre  (T),  on  peut  dire  que  ces  trois  'équalions  définissent  tous 
les  déplacements  qui  amènent  (T)  de  sa  position  dans  une  posi- 
tion infiniment  voisine  et  qui  se  composent  d'une  translation 
parallèle  à  la  normale,  associée  à  une  simple  rotation.  La 
translation  est  définie  par  la  troisième  équation;  les  deux  pre- 
mières, prises  seules,  font  connaître  t'axe  de  rotation,  axe  qui 
existe  pour  tout  déplacement.  Comme  la  translation  n'a  d'autre 
effet  que  de  faire  glisser  sur  lui-même  le  dièdre  des  plans  princi- 
paux, on  peut  dire  que  les  deux  premières  équations  (ai)  défi- 
nissent les  axes  des  rotations  par  lesquelles  le  dièdre  des  plans 
principaux  peut  être  amené  de  sa  position  actuelle  dans  toute 
position  infiniment  voisine. 

Le  lieu  des  axes  de  toutes  ces  rotations  s'obtiendra  par  l'élimi- 
nation de -^  entre  ces  deux  équalions.  On  trouve  ainsi  le  para- 
boloïde  défini  par  l'équation 


■■1) 


-  q{z^K)    ■  p,{s-K') 


Nous  allons  indiquer  les  huit  génératrices  de  cette  surface  qui 
ont  été  signalées  par  M,  Mannheim  ('). 
Il  y  a  d'abord  les  droites 


U  =  R,                1  •  -  IV, 

qui  sont  les  normale: 
liennent  à  un  même 
qui  ne  sont  pas  les  ai 

i  aiiK  deux  nappes  (S,)  et  (Sa 
i  système    de  génératriees  rec 
ies  de  rotaliona. 

)  et  qui 
Uligues 

appar- 
,  celles 

{')  Les  Notes  de  M,  Mannheim  relatives  à  ce  sujet  sont  insérées  dans  le 
t.  LXXiV  (1873)  et  !e  t.  LXXXIV  (1877)  des  Comptes  rendus.  Nous  signalerons 
plus  particulièrement  les  deux  suivantes  :  Détermination  de  la  liaison  géomé- 
trique qui  existe  entre  les  éléments  de  la  courbure  des  deum  nappes  de  la  s«r- 
face  des  centres  de  courbui-e  principaua:  d'une  sur/ace  donnée  (  Comptes 
rendus,  t.  lAXIV,  p.  458).  Sur  le  paraboloïde  des  huit  di-oites  (même  Recueil, 
t.  LXXXIV,  p,  645.) 

Une  Note  de  M.  Ribaucour  sur  les  développées  des  sur/aces,  insérée  au 
t.  LXXIV,  page  iSgg  du  même  Recueil  contient  des  résultais  qui  se  rapportent 
au  même  sujet. 
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LA.SUHPAOE   DES    CENTRES    DE    COURBURE.  3jS 

Les  six  autres  droites  sont  toutes  des  axes  de  rotation  et,  par 
suite,  rencontrent  toutes  les  deux  normales  précédentes.  Elles 
correspondent  aux  cas  où  le  trièdrc  (T')  se  réduit  à  l'un  des  trois 
trièdres(T},  (Ï,),{T2). 

Quand  on  se  déplace  sur  une  ligne  de  courbure  de  (S),  le 
Irièdre  (T)  peut  être  amené  dans  sa  position  infiniment  voisine 
par  une  rotation  (n°  489)  qui,  dans  le  cas  actuel,  s'efTectue  évi- 
demment autour  de  l'axe  de  courbure  de  la  ligne  considérée.  Ainsi 
les  tangentes  en  M,,  Mj  aux  courbes  (C|),  (Cs)  appartiennent  au 
paraboloïde  précédent. 

Supposons  maintenant  que,  s'  devenant  égal  à  R,  (ï')  se  con- 
fonde avec  (T|).  Les  déplacements  de  M,  pour  lesquels  le  trièdre 
(T,  )  est  animé  d'une  simple  rotation,  s'effectuent  (n''489)  sui- 
vant une  des  lignes  de  courbure  de  (S)  );  l'axe  de  cette  rotation  se 
trouve  dans  le  plan  normal  à  la  ligne  de  courbure  et  va  passer 
par  le  centre  de  courbure  principal  correspondant.  Cet  axe  devra, 
d'après  une  remarque  déjà  l'aile,  rencontrer  la  normale  à  (S^). 
Ainsi  : 

Si  l'on  considère  sur  une  des  nappes  de  la  développée  une 
ligne  de  courbure  (y),  le  plan  normal  à  cette  ligne  va  couper 
la  normale  à  Vautre  nappe  en  un  point  qui,  Joint  au  centre 
de  courbure  de  la  première  nappe  correspondant  à  la  ligne  de 
courbure  (y),  donne  une  des  génératrices  du  paraboloïde  pré- 
cédent. 

On  obtient  ainsi  quatre  génératrices  nouvelles,  ce  qui  donne 
bien,  en  tout,  les  buit  droites  du  paraboloïde. 

Il  est  aisé  maintenant  de  reconnaître  comment  la  considération 
du  paraboloïde  des  huit  droites  permet  d'exprimer  sous  une  forme 
géométrique  les  deux  relations  qui  existent  entre  les  éléments  du 
second  ordre  des  deux  nappes  (S,),  (S^)  aux  points  correspon- 
dants. Supposons,  en  effet,  que  l'on  connaisse,  pour  chacune  des 
deux  nappes,  les  directions  principales  et  les  centres  de  courbure 
principaux.  Il  sera  toujours  possible  de  construire  les  quatre  gé- 
nératrices qui  figurent  dans  l'énoncé  précédent  :  elles  devront  être 
parallèles  à  un  même  plan.  Telle  est. la  relation  cberchée. 

Le  paraboloïde  des  huit  droites,  ne  contenant  pas  dans  son 
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3iÛ  LIVRI!    VII.    —    CIMPITRE    VIII. 

Équation  -j-  i  -r-t  ne  peut  donner  tout  ce  qui  se  rapporte  aux  cour- 
bures des  deux  nappes  ;  mais  il  est  commode  pour  certaines  con- 
structions. Sans  insister  sur  ce  point,  nous  nous  allacherons  sur- 
tout à  la  conséquence  suivante  de  la  mctîiodc  que  nous  avons 
suivie. 

757,  En  ajoutant  les  équations  (ai)  après  les  avoir  multipliées 
respectivement  par  p,  de,  —qdu,  rdii-\-r,dv.  on  trouve  la 
relation 

(2'i}  j>ig{R'  ~  R)  du  dii  -i~  dz'(r  du  -t-  r,  dv)  =  o, 


qui  détermine  ds'.  Si  donc  deux  trièdi-es  (T'),  (T"),  correspondants 
à  des  valeurs  s',  s"  de  s,  prennent  en  même  temps  un  mouvement 
qui  se  réduit  à  une  rotation,  on  devra  avoir 

Donc  z'  —  z"  sera  constant  dans  la  suite  de  ce  mouvement. 

Appliquons  cette  remarque  aux  deux  trièdres  (T))  et  (T^)  qui 
correspondent  aux  valeurs  R  et  R'  de  s.  Quand  leur  mouvement 
se  réduira  à  une  rotation,  leur  sommet  décrira  une  ligne  de  cour- 
bure de  la  nappe  correspondante.  Donc  : 

Si  une  famille  de  lignes  de  courbure  de  (S,)  correspond  à 
une  famille  de  lignes  de  courbure  de  (  S3  ),  la  différence  R  —  R' 
demeure  constante  quand  on  se  déplace  sur  une  de  ces  lignes. 

La  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que  les  deux 
familles  de  lignes  de  courbure  se  correspondent  sur  les  deux 
nappes  de  la  développée  d'une  surface  est  que  cette  surface  ait 
des  rayons  de  courbure  principaux  dont  la  différence  soit 
constante. 

Ce  dernier  théorème  est  dû  à  M.  Ribaucour  ('). 

Au  reste,  ces  deux  propositions  se  déduisent  très  aisément  des 
équations  différentielles  des  lignes  de  courbure  des  deux  nappes, 
prises  sous  les  formes  (10)  et  (18).  On  voit,  en  effet,  qu'il  faut, 

(')   Ribaucour,  IVaSe  siir   les   développées  des   surfaces  {Comptes  rendus. 


y  Google 


LA    SURFACE    DES    CENTRES    DE    COURKURE.  347 

pour  Cjiie  ces  équations  soîenL  compatibles,  que  l'on  ait 

ce  qui  conduit  immédiatement  aux  deux  tliéorèmes  précédents. 

758,  Avant  d'appliquer  aus  surfaces  W  les  résultats  généraux 
que  nous  avons  obtenus,  nous  signalerons  une  série  de  recher- 
ches que  l'une  des  propriétés  fondamentales  de  la  surface  des 
centres  a  suggérées  à  MM.  Beltrami,  Laguerre  et  Ribaucour. 

Étant  donnée  une  surface  que,  pour  plus  de  netteté,  nous  sup- 
poserons rapportée  à  un  système  de  coordonnées  reclilignes  rec- 
tangulaires, imaginons  que,  par  chacun  de  ses  points,  on  mène 
une  droite,  définie  par  les  angles  a,  p,  -^  qu'elle  fait  avec  les  axes 
du  trièdre  (T)  relatif  à  ce  point.  Nous  allons  chercher  la  condition 
pour  que  toutes  les  droites  ainsi  obtenues  soient  normales  à  une 
surface. 

Pour  cela,  prenons  sur  la  droite  un  point  M'  à  une  distance  / 
de  M;  les  projections  de  son  déplacement  sur  les  trois  ases  du 
trièdre  (T)  seront,  si  nous  conservons  toutes  les  notations  du 
Tableau  IV  [II,  p.  385], 


ld(U 

osa  )-i-  Adu  -1-  {g  du  -!-  y,  d^)  l  < 

•.os'i~{rdu+r,d^)l< 

(.M)\  d(lc 

.05§)^-G<^('  -+{r  dii.^ridv)li 

zoscc  —  (p  du  -h pi  dv)  l  • 

{  d{U 

;osy)                  ■+-{pdu.-v-pidv)U 

■.os<^—(qdii  -\-g,dv)l: 

11  faut  exprimer  que  l'on  peut  choisir  pour  /  une  fonction  de  u 
et  de  V,  telle  que  ce  déplacement  soit  normal  à  la  droite,  quels  que 
soient  du  et  dv.  Écrivons  cette  condition  :  nous  aurons,  en  ajou- 
tant les  composantes  précédentes  après  les  avoir  multipliées  par 
cosa,  cosp,  cosy,  la  condition 

(■î5)  rf/ -i-Acosarf«  +  Ccos^(-?i'=^o. 

Et,  comme  dl  doit  être  une  différentielle  exacte,  il  faudra  que 
l'on  ait 

Telle  est  la  condition  cherchée.  Comme  elle  est  indcpendanlc 
dc/J,  q,  Pi,  q\,  nous  obtenons  la  proposition  suivante: 
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Si  l'on  considère  des  droites  partant  des  différents  points 
d'une  surface  (S)  et  si  l'on  suppose  que  la  surface  (S)  se  dé- 
formeen  entraînant  ces  droites  dans  son  mouvement,  lesystème 
des  droites  ainsi  reliées  à  (2)  sera  toujours  formé  de  normales 
à  une  surface,  ou  ne  le  sera  jamais  ('), 

Noire  méthode  cinématique  permettait  de  prévoir  ce  résultat. 
La  déformation  de  la  surface  fait  varier  seulement  les  rotations 
p,  q,p{,  (J,  et  l'effet  de  ces  rotations  sur  les  points  d'une  droite 
passant  par  l'origine  est  de  leur  imprimer  des  déplacements  nor- 
maux à  la  droite.  On  peut  donc,  si  l'on  doit  exprimer  qu'une 
droite  est  perpendiculaire  au  déplacement  d'un  de  ses  points, 
négliger  les  rotations  du  trièdre  (T)  et  se  borner  à  introduire  les 
translations,  qui  dépendent  seulement  de  l'élément  linéaire. 

On  peut  évidemment  substituer  aux  deuxéquations(25)et{a6) 
celles-ci 

i.|ui  nous  donnent,  pour  les  coordonnées  x' ,  y   du  point  M'  oà  la 
droite  MM'  est  normale  à  la  surface  (S'),  les  valeurs  suivantes 


Or,  si,  du  point  M  comme  centre,  on  décrit  une  sphère  de 
rayon  l,  elle  enveloppera  évidemment  la  surface  {2').  Le  résultat 
obtenu  par  M.  Beltraml  peut  donc  s'énoncer  ainsi  : 

Si  l'on  construit  des  sphères  ayant  leurs  centres  aux  diffé- 
rentspoints  d'unesurface  (S),  les  droites  qui  joignent  chaque 
point  de  l' enveloppe  (S')  des  sphères  au  point  correspondant 


(')  Cette  proposition  est  due  à  M.  Bbltbami  {Bicerche,  art.  VI,  p.  i5).  Elle  a 
été  depais  reti'ouvée  par  Lasuerre.  {Voir  une  Note  Sur  les  systèmes  de  di-oites 
normales  à  une  surface,  inaérée  en  1878  anit  Nouvelles  Annales  de  Mathéma- 
tiques, t.  XVri,  p.  iSi.) 
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de  (S)  demeurent  invariablement  liées  à  cette  surface  quand 
on  la  déforme  de  toutes  les  manières  possibles.  En  d'autres 
termes,  les  coordonnées  du  point  de  contact  de  chaque  sphère, 
par  rapport  au  trièdre  (T)  relatif  à  son  centre,  dépendent  seu- 
lement de  l'élément  linéaire. 

Il  est  aisé  de  ratlaclier  aux  propositions  préct^dentes  les  pro- 
priétés de  la  surface  des  centres.  Imaginons,  en  effet,  que  les 
droites  soient  prises  tangentes  à  la  surface  (S);  et  supposons  même, 
ce  qui  est  toujours  permis,  que  l'on  ait  choisi  les  coordonnées  de 
telle  manière  que  ces  droites  soient  tangentes  aux  courbes  de  pa- 
ramètre V.  On  aura  alors 


t  la  condition  d'ortliogon alité  (ati)  deviendra 


0(1  pourra  donc  prendre  A=:  i,  et  l'on  voit  que  les  droites  de- 
vront être  les  tangentes  à  une  famille  de  géodésiqucs. 

759.  D'une  manière  générale,  prenons  pour  les  courbes  de 
paramètre  v  celtes  qui  sont,  en  chaque  point,  tangentes  à  la  pro- 
jection de  la  droite  correspondante  sur  le  plan  tangent  de  (2_\ 
Alors  on  aura  constamment  cosp  =  o,  et  la  condition  d'orUiogo- 
nalité  (26)  nous  donnera 

Le  cas  particulier  où  A  est  égal  à  i  nous  conduit  au  théorème 
suivant,  qui  a  été  énoncé  par  M.  Beltrami  : 

Si  l'on  construit  une  famille  de  géodésiques  et  leurs  tra- 
jectoires orthogonales;  que,  par  les  différents  points  de  la  sur- 
face, on  mène  des  droites  normales  aux  trajectoires,  faisant 
avec  la  surface  un  angle,  constant  sur  chaque  trajectoire,  mais 
pouvant  varier  quand  on  passe  d'une  de  ces  courbes  à  la  sui- 
vante, les  droites  ainsi  obtenues  seront  normales  à  une  même 
surface. 

En  particulier,  on  peut  supposer  que  l'angle  est  constant,   et 
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l'oû  réalise  ainsi  un  assemblage  géométrique  dans  lequel  des 
droites  normales  à  une  surface  (S')  sont  coupées  sous  nn  angle 
constant  par  une  autre  surface  (S).  On  voit  qu'alors  les  projec~ 
dons  des  droites  sur  (11)  sorti  tangentes  à  une  famille  de  géodé- 
siques. 

D'autres  conséquences  peuvent  encore  être  déduites  des  for- 
mules précédentes  et,  en  particulier,  le  tliéorème  de  Malus  et  de 
Dupiu.  Mais,  comme  nous  avons  déjà  étudié  cette  question, 
nous  renverrons  aux  Mémoires  déjà  cités.  Nous  nous  contenterons 
de  signaler  une  interprétation  géométrique  du  paramètre  diffé- 
rentiel A/ d'n  ne  fonction  quelconque  l. 

Si,  des  différents  points  de  (S),  on  décrit  les  sphères  de  rayon  l, 
nous  avons  vu  que  la  droite  qui  joint  le  centre  de  chaque  sphère 
au  point  de  contact  de  cette  sphère  avec  son  enveloppe  fait  avec 
la  normale  un  angle  y  défini  par  la  formule  {29).  On  en  déduit 
(3i)  sin=-f  =ii. 

760.  Nous  allons  rattacher  aus  propositions  précédentes  des 
recherches  plus  générales  relatives  à  des  courbes  quelconques. 

Etant  donnée  une  congruence  quelconque  de  courbes  (C),  on 
peut  établir  de  bien  des  manières  une  correspondance  entre  les 
différentes  courbes  (C)  et  les  points  d'une  surface  (S).  Par 
exemple,  on  fera  correspondre  à  chaque  courbe  (C)  le  point  où 
elle  coupe  (S)  ou  bien  le  point  où  un  plan  normal  à  (C)  peut  être 
tangent  à  (S),  etc.  La  correspondance  une  fois  établie,  chaque 
courbe  (C)  occupe  une  certaine  position  par  rapport  au  trièdre(T) 
du  point  correspondant  de  (S).  Or,  quand  la  surface  se  déforme, 
elle  entraîne  les  trièdres  (T)  de  chacun  de  ses  points,  et  l'on  peut 
concevoir  qu'elle  entraîne  aussi  les  courbes  (C),  que  l'on  supposera 
invariablement  liées  chacune  au  trièdre  correspondant.  Cette  no- 
tion du  mouvement  de  déformation  qui  entraîne  les  courbes  (C) 
étant  admise,  on  peut  se  demander  si  ces  courbes  pourront  être, 
■pour  chacune  des  formes  que  prend  (S),  normales  à  une  famille 
de  surfaces.  Il  y  alà  une  série  de  questions,  analogues  à  celles  que 
nous  avons  étudiées  pour  les  droites,  et  que  nous  allons  examiner 
dans  les  cas  particuliers  qui  paraissent  les  plus  intéressants. 

Supposons  que  les  courbes  (C)  soient  planes  et  situées  dans  les 
plans  tangents  de  (S).  Rapportons  chacune  d'elles  au  trièdre  (T) 
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du  point  de  contact  de  son  plan  et  de  (S)-  Alors  les  coordonnées 
^,  >-d'un  point  quelconque  de  celle  courbe  peuvent  être  consi- 
dérées comme  des  fonctions  d'un  paramètre  t,  dont  la  variation 
donnera  tous  les  2:)oints  de  la  courbe,  et  des  coordonnées  curvi- 
lignes Il  et  V  du  sommet  du  trièdre  (T).  Si  nons  conservons  toutes 
les  notations  du  Tableau  I  [II,  p.  SSa],  les  projections  du  dépla- 
cement du  point  (a;,  y)  seront 

[  dx  -^  idu  -\-    %id\>    —  (r  du  -i-  /'i  dv)y, 

(3a)  l  ^y  -+-  '^1  f^"  -î"    ''il  dv    +{)•  du-v-  ri  dv^x, 

\  (pdi[-i-j),dv)y  —  {q  dit-h  gidv)a:. 

Il  faut  exprimer  que  l'on  peut  clioisir  pour  (  une  fonction  de  u 
et  de  V  telle  que  le  déplacement  soit,  pour  toutes  les  valeurs  de  du 
et  de  dv,  normal  à  la  courbe  (G).  On  obtient  ainsi  la  condition 

J  [<^a.  -f-  ^  di,  +  l,  d,  -  {>-  du  ^  r,  rfr)jj 

-i-  -^  [({y  +  '1  du-h-iii  d<:  H-  {(•  du  -\-  ri  du)x]  =  o. 

Si  l'on  y  remplace  dx,  dy  par  leurs  valeurs,  ei  si  l'on  pose 

elle  prend  la  forme 

(34)  P  dt  -H  M  du  -:-  Mi  ch  -  o. 

Comme  P,  M,  M,  ne  dépendent  que  de  l'élément  linéaire  de  la 
surface  (S),  on  peut  déduire  de  la  théorie  bien  connue  des  équa- 
tions de  la  forme  précédente  le  théorème  suivant  : 

Considérons  des  courbes  planes  formant  une  congruence  et 

normales  à  une  ou  plusieurs  surfaces  (S'},  (S"), Admettons 

qu'elles  soient  entraînées  dans  la  déformation  de  la  surface  {^) 
enveloppe  de  leurs  plans;  les  points  de  ces  courbes  qui  se  trou- 
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vaieiit  sur  {S'),  (S"),  : . .  ne  cesseront  pas  de  former  des  sui- 
faces  orthogonales  aux  courbes. 

En  particulier,  si  les  courbes  sont  normales  à  toute  une 
famille  de  surfaces,  elles  conserveront  toujours  cette  pro- 
priété (')■ 

Ici  encore,  des  considérations  cinéinatîques  très  simples  expli- 
quent les  résultats  précédents.  Les  rotations  jc,  q,p{,(/i,  q'ii 
varient  seules  dans  la  déformation  d'une  surface,  n'impriment  à 
tout  point  du  plan  tangent  qu'un  déplacement  normal  à  ce  plaît, 
et  il  est  clair  que  ce  déplacement  ne  peut  intervenir  dans  la  ques- 
tion telle  qu'elle  a  été  posée, 

761.  Le  cas  particulier  où  la  courbe  (C)  est  un  cercle  conduit 
à  une  proposition  élégante  et  nouvelle  que  nous  allons  faire  con- 
naître, parce  qu'elle  se  rattache  directement  à  la  théorie  de  la  dé- 
formation d'une  surface.  Prenons  les  équations  qui  définissent  le 
cercle  sous  la  forme 

(35)  x^Xa-t-Rcoa,         y  =yo-hRsn\l; 

Xf„yt  seront  les  coordonnées  du  centre,  R  le  ra^on  du  cercle;  et 
ces  trois  variables  seront  des  fonctions  de  u  et  de  i'.  On  pourra 
prendre  ici,  d'après  les  équations  (33), 


Si  l'on  écrit  la  condition  d'Intégrabilité  de  l'équation  (34) 
)n  trouvera,  après  quelques  réductions  et  en  tenant  compte  des 


(')  RiBiiucouiî,  Sur  la  déformation  des  sur/aces  {Comptes  rendus,  t.  lAX, 
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irmiilcs  (A)  du  Tahleau  T, 
làRfùy,  \ 


[du  \dv  ^ 


u-';r. 


dR/i*a;„ 


Cette  équation,  considérée  comme  devant  déterminer  t,  ne 
peut  admettre  plus  de  deux  solutions  sans  être  identiquement  vé- 
rifiée. Par  suite  ; 

Si  les  cercles  d'une  congrtience  sont  normaux  à  plus  de 
deux  surfaces,  ils  admettent  toute  une  famille  de  surfaces 
trajectoires  orthogonales. 

C'est  le  théorème  déjà  démontré  par  des  méthodes  différentes 
aiixn"=ii6et477. 

Pour  qu'il  y  ait  une  infinité  de  surfaces  normales  à  tous  les 
cercles,  il  faudra  que,  dans  l'équation  précédente,  les  coefficients 
de  sini,  de  cos(  et  le  terme  indépendant  de  t  soient  nuls  séparé- 
ment; ce  qui  donnera  trois  relations.  Résolvons  les  deux  pre- 
mières par  rapport  aux  dérivées  de  R;  nous  obtiendrons  le  sys- 
tème suivant  : 

„  d\\  àx,  ôy,    , 

„  (SR  03:1,  ày„        ^ 

Or  il  suffit  de  comparer  ces  équations  à  celles  que  nous  avons 
D.—  ru.  2:1 
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obtenues  sous  les  n"'  (lo)  et  (12)  à  la  page  là-j  pour  reconnaÎLre 
qu'elles  n'en  diffèrent  que  par  les  noialions  :  on  passe  des  unes 
aux  autres  en  remplaçanla;, y, ^  par  x„,yo>^i-  Si  Tort  remarque 
que,  dans  ie  problème  actuel,  x»,  y^!  Rt  sont,  par  rapport  au 
trièdre  (T),  tes  coordonnées  du  centre  d'une  des  sphères  de  rajon 
nul  passant  par  le  cercle,  tandis  que,  dans  le  problème  traité  à  la 
page  237,  X,  y,  z  sont  les  coordonnées  d'un  point  fixe  de  l'espace 
par  rapport  au  trièdre  (T),  on  sera  conduit  an  théorème  suivant 
qui  établit  les  rapports  annoncés  enire  la  théorie  des  systèmes 
que  nous  avons  appelés  cycliques  (Livre  IV,  Chap.  XV)  et  celle 
de  la  déformation  des  surfaces  : 

Pour  trouver  le  système  cyclique  le  plus  général  formé  de 
cercles  situés  dans  les  plans  tangents  d'une  surface  (S),  on 
prendra  l'une  quelconque  (S')  des  surfaces  applicables  sur  (2) 
et  l'on  construira  tous  les  cercles  (C)  qui  sont  à  l'intersection 
des  plans  tangents  de  {H')  et  d'une  sphère  fixe  de  rayon  nul. 
Si  la  surface  (S')  se  déforme  en  entraînant  les  cercles  (C), 
de  manière  à  venir  coïncider  avec  la  surface  proposée  (S),  la 
congruence  des  cercles  (C)  se  transforme  dans  le  système  cy~ 
clique  cherché. 

762.  On  peut,  à  l'aide  de  quelques  considérations  géométriques, 
expliquer  en  partie  el  même  généraliser  la  proposition  précédente. 
Étant  donnée  \ine  surface  (S),  déformons-ia  de  manière  à  obtenir 
une  nouvelle  surface  (S')  et  supposons  que  les  différents  plans 
tangents  de  (S)  soient  entraînés  dans  cette  déformation.  Un  point  M 
de  l'espace  se  trouve  dans  une  infinité  de  plans  tangents  de  (S); 
et,  par  suite,  il  viendra,  après  la  déformation  de  cette  surface, 
occuper  une  infinité  de  positions  différentes  distribuées  sur  une 
courbe  (y),  suivant  qu'on  le  regardera  comme  lié  à  tel  ou  tel  de 
ces  plans  tangents.  Puisque  à  chaque  point  M  correspond  ainsi 
une  courbe  (y),  il  suit  de  là  qu'à  tous  les  points  d'une  ligne 
quelconque  (K)  correspondra  une  surface  (<l>),  qui  se  replierait  et 
se  réduirait  à  (K)  si  la  surface  (S'),  en  se  déformant,  venait  de 
nouveau  coïncider  avec  (S),  Cela  posé,  soit  (A)  une  développable 
circonscrite  au  cercle  de  l'infini;  elle  est  coupée  par  les  plans 
tangents  de  (S)  suivant  des  courbes  (C)  qui,  entraînées  dans  la 
déformation  de  (S),  deviennent  des  courbes  (C),  situées  dans  les 
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plans  tangents  de  (S').  Nous  allons  montrer  que  ces  courbes  (C) 
sont  normales  à  toutes  les  sur/aces  (*)  qui  correspondent  aux 
différentes  génératrices  rectilignes  de  (i). 

Pour  établir  cette  proposition,  il  suffit  de  remarquer  qu'elle 
subsistera  pour  toutes  les  formes  de  (S'),  quand  elle  sera  établie 
pour  l'une  d'elles  (n"  760).  Prenons  donc  la  surface  dans  sa  forme 
initiale  (S);  alors  la  proposition  devient  évidente;  car  toutes  les 
courbes  (C)  qui  passent  en  un  point  M  de  la  développabie  (i)  y 
sont  oriliogonales  à  la  génératrice  rectiligne,  qui,  pour  ces  dévc- 
loppables  singulières,  est  aussi  la  normale  à  la  sur/ace;  et  cette 
génératrice  rectiligne  est  bien  la  forme  actuelle  de  l'une  des  sur- 
faces (*). 

Il  suffit  maintenant  de  supposer  que  la  développabie  (i)  soit 
une  sphère  de  rayon  nul  pour  retrouver  les  systèmes  cycliques 
qui  font  l'objet  de  la  proposition  énoncée  à  la  fin  du  numéro  pré- 
cédent. 

Cette  proposition  a  de  nombreuses  conséquences  sur  lesquelles 
nous  n'insisterons  pas  en  ce  moment.  On  en  déduit,  par  exemple, 
que,  si  l'on  connaît  les  trois  familles  orthogonales  qui  composent 
un  système  cyclique,  on  peut,  sans  aucune  intégration,  trouver 
une  surface  (S')  applicable  sur  la  surface  (S)  enveloppe  des  plans 
des  cercles  du  système,  puis  d'autres  systèmes  cycliques  pour  les- 
quels les  cercles  soient  dans  les  plans  tangents  de  (S)  ou  de  (S'),  — 
Tous  ces  résultats,  que  le  lecteur  pourra  développer,  nous  éloi- 
gneraient de  notre  sujet;  nous  nous  altacherons,  au  contraire,  à 
la  proposition  suivante,  qui  joue  un  rôle  fondamental  dans  la 
théorie  des  surfaces  à  courbure  constante  et  qui  a  été  établie 
analyiiquement  par  M.  Ribaucour  dans  la  Note  citée  plus  haut. 

Cherchons  s'il  existe  des  systèmes  cycliques  formés  avec  des 
cercles  tous  de  même  rayon  R.  Si  nous  conservons  toutes  les 
notations  du  théorème  fondamental,  nous  voyons  que  tous  les 
plans  tangents  de  la  surface  (S')  devront  être  coupés  suivant  des 
cercles  de  même  rayon  R  par  une  sphère  de  rayon  nul.  Si  O  est  le 
centre  de  cette  sphère  réduite  à  un  point,  il  faudra  évidemment 
que  (2')  soit  une  sphère  de  centre  O  et  de  rayon  Ri';  de  plus,  tous 
les  cercles  situés  dans  les  plans  tangents  de  (2')  auront  leurs 
centres  aux  points  de  contact  de  ces  plans.  Revenant  de  là  à  la 
surface  (S),  nous  obtenons  le  théorème  de  M.  Ribaucour  : 
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Il  existe  des  systèmes  cycliques  pour  lesquels  les  cercles  sont 
tous  égaux.  On  les  obtient  en  prenant  une  surface  quelconque  à 
courbure  totale  constante  -^  et  en  décrivant,  dans  chaque  plan 
tangent  de  cette  sur/ace  et  du  point  de  contact  comme  centre, 
un  cercle  de  rayon  R. 

Il  résulte  de  notre  méthode  que  l'on  saura  Irouvcr  les  trois 
familles  qui  composent  le  système  orthogonal  dès  que  l'on  saura 
appliquer  la  surface  sur  la  sphère  de  rayon  Ri,  c'est-à-dire  trouver 
ses  géodésiques{n''684).Mais  nous  reviendrons  plus  loin (Chap,  XI) 
sur  ce  sujet.  Nous  avons  voulu  seulement  montrer  comment  la 
proposition  que  nous  venons  d'énoncer  se  rattache  au  théorème 
général  du  numéro  précédent. 
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CHAPITRE  IX. 

PROPEIÉTF.^    DIVRUSES    Dl 


Première  propriété  :  Théorème  de  M.  Halphen,  relalion  entre  les  courbures  to- 
tales des  deux  nappes  de  la  développée.  —  Deuxième  propriété  :  Détermination 
par  de  simples  quadratures  des  lignes  de  courbure  de  toute  surfiice  W;  re- 
marque de  M.  Weingacten.  —  Troisième  propriété,  due  à  M.  Ribauconr  :  les 
lignes  asymplotiques  se  correspondent  sur  les  deux  nappes  de  la  développée; 
la  véritable  origine  de  cette  remarquable  proposition  se  trouve  dans  le  fait 
que  les  asymplotiques  sont  les  caractéristiques  de  l'équation  aus  dérivées  par- 
tielles dont  dépend  le  problème  de  la  déformation  d'une  surface.  —  Propriété 
géométrique  relative  aux  asymplotiques  des  développées  pour  la  nouvelle  classe 
de  surfaces  W  découverte  par  M.  Weingarten.  —  Recherche  directe  de  toutes 
les  surfaces  qui  possèdent  cette  propriété.  —  Déterminalioi 
géométrique  de  toutes  les  surfaces  applicables  sur  le  paraboIoVde  de 
—  liapporls  avec  la  théorie  des  surfaces  minima. 


763.  Après  avoir  rappelé  les  propriétés  essentielles  de  la  déve- 
loppée (l'une  surface,  nous  pouvons  maintenantpoursuivre  l'élude 
des  surfaces  W  et  indiquer  différentes  propositions  relatives  à  ces 
surfaces. 

Reprenons  d'abord  les  fonnules  (lo)  données  au  Chapitre  pré- 
cédent [Tableau  VII,  p.  34o] 

0)         R,R;--(R-Iî')^xr-''        R.R;  =  -{R-H')=^. 


En  les  mullipliant  membre  à  membre,  on  en  déduit  la  relatio. 
suivante 


(a)  R,a',Ki.a;— (R-  R'}''=-  {R^R' 


àR  ôR'        dR  dR' 

j  du    àti         àv    Ou 


qui  met  en  évidence  un  remarquable  théorème  de  M.  Halphen  : 

Pour  qu'une  sur/ace  donnée  soit  une  surface  Vf,  il  faut  et 
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il  suffit  que,  pour  chaque  point  M  de  cette  surface,  le  produit 
des  quatre  rayons  de  courbure  principaux  des  deux  nappes  de 
la  développée  aux  centres  de  courbure  principaux  correspon- 
dants Ml  et  Mî  {fig-  74)  soit  égal  à  la  quatrième  puissance  de 
la  distance  de  ces  deux  points  (  '  ). 

Ainsi  l'on  a,  pour  toute  surface  W, 

(î)  RiB'i  RiR',  =  (R  — R'}'-, 

cl  cette  remarquable  relation  montre  immédiatement  qne,  [jour 
tonte  surface  W,  les  deux  nappes  de  la  développée  sont,  aux 
points  correspondants  M,  et  Mj,  toutes  dens  convexes  ou  tontes 
deux  à  courbures  opposées. 

On  reconnaît  aussi  que  ces  deux  nappes  ne  peuvent  être,  J'iinc 
et  l'autre,  à  courbure  totale  constante  que  si  la  relation  entre  les 
rayons  de  courbure  est 


Mais  nous  reviendrons  plus  loin  sur  cette  proposition. 

761.  Une  seconde  propriété  caractéristique  des  surfaces  W  a 
été  signalée  tout  récemment  par  M.  Weingarten  ;  elle  se  rattache  ;i 
une  remarque  très  intéressante  de  M.  Lie  {-). 

Une  surface  W  étant  donnée,  on  connaît,  par  cela  même,  les 
deux  nappes  (Si)  et  (Sj)  de  sa  développée,  et  l'on  sait  que  ces 
deux  nappes  sont  applicables  l'une  et  l'autre  sur  des  surlaces  de 
révolution.  Or  nous  avons  vu  (n"689^  que,  si  une  surface  donnée 
est  applicable  sur  une  surface  de  révolulioUj  on  peut  toujours, 
par  de  simples  quadratures,  déterminer  les  géodésiques  qui  cor- 
respondent aux  méridiens  de  la  surface  de  révolution,  toutes  les 
fois  au  moins  que  la  courbure  totale  de  la  surface  proposée  n'est 
pas  constante.  D'ailleurs,  ces  géodésiques,  prises  successivement 


(')  Halphen  (G.),  Tliéorème  coi 
COU!  biiiv  principaux  sont  lies  par  u 
matigue,  t.  IV,  p.  9^;  187G). 

(')  Lie  (S..),  Ueber  Flàchen  deren  Kriimmungsradien  diirch  eiiie  Belalion 
verkitiipfc   sind  {Archiv  for  Mathematik  og  Nattirvidenskab,   t.  IV,  p.  ."107; 
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sur  les  deux  nappes  (Si)  et  (Sj),  répondent  évidemment  aux 
lignes  de  courbure  de  la  surface  W;  de  là  résulte  le  théorème  de 
M.  Lie  : 

On  peut  toujours,  par  de  simples  quadratures,  déterminer 
les  lignes  de  courbure  de  toute  surface  W  donnée. 

C'est  cette  iotéressanle  proposition  que  M.  Weingarten  a  dé- 
montrée de  la  manière  suivante  : 

x,y,  z  étant  les  coordonnées  d'un  point  de  la  surface  et  c,  c', 
c"  les  cosinus  directeurs  de  la  normale  en  ce  point,  considérons 
le  déterminant 

I  dx    dy     dz  I 

,,()  iJ     c       c'        c-      , 

I  de     di:'     dé  I 

cjiii  est  une  forme  quadratique  des  différentielles  da,  df  des  coor- 
données curvilignes  u  et  c.  Si  l'on  conserve  tontes  les  notations 
des  Tableaux  I  et  II  [II,  p.  SSa],  on  trouve  qu'elle  se  réduit  à 
(  p  du  -t  Pi  dv){^du  -t-  ^i  de)  -*■  {q  du -+-  qidv){r,du  +  -r),  dv); 

et,  par  conséquent,  égalée  à  zéro,  elle  donnerait,  nous  le  savions 
déjà  (n"  138),  l'équation  différentielle  des  lignes  de  courbure. 
D'autre  part,  si  l'on  considère  la  courbe  tangenle  à  la  direction 
définie  par  les  différentielles  du,  dv,  cette  forme  quadratique 
revêtira  l'expression  entièrement  géométrique 

{5)  g'  =  Idiï! )  ds. 

Cela  posé,  M.  Weingarten  ('  )  a  montré  que  la  condition  néces- 
saire et  suffisante  pour  que  cette/orme  quadratique  puisse  se 
ramènera  un  produit  da.dp  de  deux  différentielles,  c'est-à-dire 
pour  qu'elle  ait  une  courbure  totale  nulle,  est  que  la  surface 
proposée  soit  une  surface  W. 

En  effet,  supposons  que  les  variables  u  et  c  soient  les  para- 
mètres des  lignes  de  courbure;  alors  la  forme  quadratique  prend 

{')  Weingarten  (J.),  Ueber  eine  Eigenschaft  der  Fldchen  bei  denender  eine 
Haaptkriimmungsradius  eine  Function  des  anderen.  Ut  {Journal  de  Crelie, 
t.  cm,  p.  i84;  1888}. 
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roxpi'ession  suivanle  [II,  p.  386] 

§  =Piq(R'  —  R'idudv, 
et  sa  courbure  totale  [II,  p.  38'^]  est 

Si  l'on  tient  compte  des  formules  (5)  du  Tableau  V,  on  trouve, 
après  quelques  réductions  faciles, 

5  rdR  dR'       ()R  cîR'T 


ce  qui  démontre  la  proposition  de  M.  Weingarten. 

D'après  cela,  si  l'on  donne  une  surface  W,  il  sera  toujours 
possible  de  former,  avec  un  système  de  coordonnées  d'ailleurs 
quelconque,  la  forme  qHadratîc|ue  ^.  Comme  celte  forme  esl  ré- 
ductible à  un  produit  da.dp,  nous  savons  (n"  684)  que  V  on  pourra 
toujours,  par  de  simples  quadratures,  déterminer  les  variables 
a  et  p,  c'est-à-dire  les  paramètres  des  deux  familles  de  lignes 
de  courbure.  La  proposition  de  M.  Lie  se  trouve  ainsi  démontrée 
par  une  voie  moins  directe,  mais  plus  précise, 

765.  La  troisième  propriété  caractéristique  des  surfaces  W  se 
déduit  immédiatement  de  la  comparaison  des  équations  différen- 
lielles  (5)  [p.  34o  et  34i]  qui  conviennent  aux  lignes  asj'mpto- 
tiqoes  des  deux  nappes  de  la  développée.  On  reconnaît,  en  effet, 
que  ces  équations  difFérentielles  deviennent  identiques  dans  le  cas 


et  dans  ce  cas  seulement  (').  De  là  résulte  cette  remarquable 
proposition,  due  à  M,  Ribaucour  {^)  : 

Pour  que  les  lignes  asymptotiques  se  correspondent  sur  les 
deux  nappes  de  la  développée   d'une  surface  donnée,   c'est- 


(')  Nous  laisserons  au  lecteur  le  soin  d'examiner  l'hypoLliése  où  l'une  des 
quantités  r,  r\  serait  nulle. 

(')  Rlbauoour,  IVote  sur  les  développées  des  sur/aces  {Comptes  rendus  des 
sëancei  de  l'Académie  des  Sciences,  t.  LXXIV,  p.  iSgg;  1872). 
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à-dire  pour  qu'à  tout  système  conjugué  tracé  sur  la  première 
nappe  corresponde  un.  système  conjugué  de  la  seconde  nappe, 
il  faut  et  il  suffit  que  les  deux  rayons  de  courbure  principaux 
de  cette  sur/ace  soient  /onctions  l'un  de  l'autre. 

Une  seule  condition  est  aécessaire,  on  le  voit,  pouc  que  les 
deux  familles  d'asymptoliques  se  correspondent  sur  les  deus 
nappes  (S,)  et  (Sa)  de  la  développée.  On  explique  aisément  ce 
fait  si  singulier  si  l'on  remarque  que,  sur  chacune  de  ces  nappes, 
les  courbes  de  paramètres  u  et  f,  qui  correspondent  aux  lignes  de 
courbure  de  la  proposée  (S),  forment  deux  familles  de  lignes  con- 
i„g»ées(n-782). 

Si  l'on  se  reporte  à  l'équaLion 


(6) 


àii  V  f '^    ''"/        ''''  V^'  àv  / 


dont  dépend  (n"  742)  la  détermination  de  la  surface  (S)  et,  par 
suite,  des  deux  nappes  (Si)  et  (Sî),  on  reconnaît  immédiatement 
que  les  caractéristiques  de  cette  équation  aux  dérivées  partielles, 
définies  par  l'équation  différentielle 

(7)  lp'^rf((2+  /■3cf"rfil2=  O, 

sont  représentées,  sur  l'une  el  l'autre  nappe,  par  les  lignes  asym- 
ptotiques  de  ces  nappes.  Cette  remarque  nous  dévoile  la  véritable 
origine  de  la  proposition  de  M.  Ribaucour. 

Si  les  lignes  asyniptotiques  se  correspondent  sur  les  deux 
nappes  (Si)  et  (Sa)  de  la  développée  d'une  surface  W,  cela 
tient  à  ce  que  ces  lignes  sont  les  caractéristiques  de  l'équation 
aux  dérivées  partielles  dont  dépend  le  problème  de  la  défor- 
mation de  l'une  et  de  l'autre  nappe;  et,  dans  le  cas  des  sur- 
faces W,  ces  deux  problèmes  se  ramènent  l'un  à  Vautre  et  se 
résolvent  en  même  temps. 

766,  Laissant  au  lecteur  le  soin  de  développer  cette  remarque, 
nous  indiquerons  seulement  les  résultats  suivants,  dont  la  vérifi- 
cation ou  la  démonstration  n'offre  aucune  difficulté. 

Considérons  la  surface  (S),  les  deux  nappes  (S,),  (Sa)  et  la 
sphère  (S)  sur  laquelle  s'effectue  la  représentation  des  lignes  de 


y  Google 


courlïure  de  (S).  Cela  posé,  les  caractéristiques  de  l'équation  (6), 
c'est-à-dire  les  asympto tiques  de  (S,  )  et  de  (Sj),  correspondent  : 

Aux  ligues  de  longueur  nulle  de  la  sphère  dans  le  cas  des  sur- 
faces ininîma  ou  des  surfaces  pour  lesquelles  la  somme  des  raj-ons 
de  courbure  est  constante; 

Aux  lignes  de  longueur  nulle  de  la  surface  dans  le  cas  des  sur- 
faces dont  la  courbure  moyenne  est  constante; 

Aux  asymptoiiques  de  la  surface  dans  le  cas  des  surfaces  à  cour- 
bure totale  constante; 

A  des  lignes  rectangulaires  de  la  sphère  quand  la  différence  des 
raj'ons  de  courbure  est  constante; 

A  des  lignes  reclangulaires  de  la  surface  quand  la  différence  des 
inverses  des  rayons  de  courbure  est  constante; 

A  des  lignes  conjuguées  de  la  surface  quand  le  rapport  des 
rayons  de  courbure  est  constant. 

Examinons  maintenant  ce  qu'elles  deviennent  pour  la  nouvelle 
classe  de  surfaces  W  découverte  par  M.  Weingârten.  On  a  alors 
{n"  743) 

(H)  /,-=sin",  .='(/,■,- cos",  ■f{A)----langj; 

■   et,  par  suite,  l'équation  différentielle  f^)  devient  ici 

(<))  fhi^  =  tang'  -  di/^. 

Or  l'élément  linéaire  de  la  sphère  (S)  sur  laquelle  s'effectue  la 
représentation  sphérique  de  la  surface,  élément  linéaire  donné 
par  la  formule  (la)  [p.  3 19],  devient  ici 


et  l'on  voit  ainsi  que  les  lignes  asymptotiques  de  l'une  quelconque 
des  nappes  (Si)  et  (S^)  correspondent,  sur  la  sphère  (S),  aux 
géodésiques  qui  sont  les  trajectoires  orthogonales  des  deux  fa- 
iniUes  de  courbes  parallèles 


Comme  la  normale  à  la  sphère  est  parallèle  à  la  normale  i 
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respondanLc  de  (S),  il  résiiUc  (.le  là  une  propriété  géométrique  des 
nappes (S,) et (Sa). 

Il  existe,  sur  chacune  de  ces  nappes,  une  famille  de  géodé- 
siques  telle  que  les  tangentes  à  ces  lignes,  en  tous  les  points  où 
elles  sont  coupéespar  une  asymptotique  quelconque,  sont  paral- 
lèles à  un  plan  fixe,  qui  varie,  en  général,  quand  on  passe 
d'une  asymptotique  à  une  autre,  et  qui,  d'ailleurs,  n'est  pas 
généralement  tangent  au  cercle  de  l'infini. 

Il  est  Intéressanl  de  reclieccher  si  l'on  peut  déterminer  la  sur- 
face des  centres  en  s'appnyant  uniquement  sur  ce  résultat,  sans 
même  admettre  qu'elle  soit  applicable  sur  une  surface  de  révo- 
lulion.  Ce  sera  l'objet  du  calcul  que  nous  allons  développer. 

767.  Soil 
(Lo)  rfs==  (iit^H-  G'-ch^ 

l'expression  de  l'élémenl  linéaire  rapporté  à  la  famille  des  géodé- 
siques  qui  figui'cnt  dans  l'énoncé  précédent  et  à  leurs  trajectoires 
orthogonales.  Si  nous  désignons  par  a  et  ^  les  paramètres  des 
deux  familles  de  lignes  asjmptotiques,  on  aura  (n"  723) 

/      ùii  di'  /(j'  au 

i      *'  à,  ,™  11.. 

('£+"?,--'''•'■  S' 

1      du  ''■'  _      I  /fi  ^' 

i      du  de  ,tttt;  àv 

(  5'dp-î'^p=       ^^^    5p' 

C,  C"  désignant  tes  dérivées  première  et  seconde  dcC  par  rapport 
à  la  variable  u. 

Si,  conformément  à  nos  notations  habituelles,  nous  désignons 
par  a,  a' ,  d' les  cosinus  directeurs  de  la  tangente  à  la  géodésique, 
la  propriété  de  ia  surface  cherchée  se  traduit  par  les  deux  équa- 
tions 

(.3)  I    ./H- .■,  +  ,>=-■ 
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où/,  cf,  t[i  soni  des  fonctions  de  y.  et  /,,  tf,,^,  des  fonctions  de  {i. 
Comme  les  rapports  seuls  de  ces  fonctions  interviennent  dans  les 
équations  précédentes,  on  peut,  pour  simplifier  les  oalculs  uîté- 
rienrs,  supposer  que  l'on  a 

i /^ -?'-!- 4'' =  ', 
(i4)  )  ,,       o      I, 

!  /,-i-'FÎ-^'!'I  =  i- 

En  choisissant  convenablement  les  paramètres  a  et  p,  nous 
pourrons  encore,  sans  diminuer  la  généralité,  ajouter  les  deux 
équations  suivantes  : 

Différen lions  la  première  des  équations  ((3)  par  rapport  à  fi  ; 
nous  trouverons 


Or  on  a,  par  exemple,  6  et  c  conservant  leur  signification  habi- 
tiielle, 

i[i  =  '  (''  Sp  ^  '••  J3,)  -  °  («  Sp  +  '"  î{i) 

011,  en  remplaçant  /■,  /■,  par  leurs  valeurs  et  tenani  compte  de  la 
seconde  formule  (i  a), 

(r?) 


Si  l'on  substitue  cette  expressioji  de  y  et  les  expressions  ana- 
logues *i^  "jg  '  "jg  dans  l'équation  (i6),  il  viendra 

On  peut  donc  poser 


(i8) 


\  étant  un  facteur  que  l'on  obtiendra  d'ailleurs  immédiatement  si 
l'on  ajoute  les  deus  équations  précédentes  et  la  première  (i3), 
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après  les  avoir  élevées  au  carré.  On  trouve  ainsi 

En  diffcr  en  liant  de  même  la  seconde  équation  (i3)  par  rapport 
à  a,  on  obtiendra  encore  les  deux  relations 

OÙ  )>  a  la  même  valeur  que  dans  les  formules  {i8). 

Cela  posé,  différentions  ia  première  équation  (i8)  par  rapport 
à  p.  Comme  on  a 

àh  _     (    au  ^<'\  _      /    ^  '>'■''] 

à^^'^y'  J$  "'"  P'd^}     "  V  d'^  '^  '■'  dp  j  ' 

ul  les  équations  analogues  en  b\  i",  on  trouvera 

Si  l'on  remplace/»  'Âji,  ~^P'  lïï  ?"■■  sa  valeur  tirée  de  la  première 
équation  (la),  il  viendra 


^Lwm 


En  différentlanl  la  première  équation  (20)  par  rapport  à  a,  on 
obtiendra  de  même  la  relation 

qui,  rapprochée  de  la  précédente,  nous  donne 

Intégrons  ces  deiix  équations;  nous  aurons 

U  désignant  une  fonction  de  u  et  V  une  fonction  de  v.  Si  mainte- 
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nauL  on  divise  membre  i'i  mcmbi'e,  on  trouvera 

On  voit  donc  que  la  surface  cherchée  doit  être  applicable  sur 
une  surface  de  révolution;  g\,  l'on  peut  supposer  V  égal  à  l'uni  té. 
En  remplaçant  X  par  sa  valeur,  tirée  de  l'équalion  (19),  dans  l'une 
quelconque  des  équations  (ai),  nous  aurons 


Telle  est  l'équalion  différentiel  le  qui  fera  connaître  C  Son  ini 
gration,  qui  n'offre  aucune  difficulté,  nous  donne 


(24} 

■jx-C^^dC^-kdLl. 

/,:  désignant 

une  conslaute.  On  a  donc 

/, 

k-^c 

(a-') 

■'"7rrcî'       ^'~TT- 

i~c^- 

et,  en  tenant  compte  de  l'équation  ([9), 

(,6)  ''■-''-^■ 

Alors  les  équations  {i3),  (18)  et  (20)  prendront  la  forme  déll- 
nllive 

bf-^-b'^-\-h'^  =  G,  6/1-!-  6'<pi  +  i'"f,-^C, 

Comme  on  en  déduit 

«(/-/i) -<-'''(?- 9i)-i- «"(+- -l-i)  =  "^ 

on  voit  que  les  cosinus  t,  b\  h"  sont  proportionnels  à/ — /,, 
s  —  tp),  4  — '^i.  Ou  démontrerait  de  même  que  c,  c',  c"  sont  pro- 
portionnels h.f-\-f,^  y  -i-  œ,,  ^l^ -H  i}-!.  Cette  double  remarque  con- 
duit rapidement  à  la  détermination  des  neuf  cosinus.  Si  l'on  pose 
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on  obtient  les  valent»  ; 

Hiivanles 

1     ,       Çti-t?i 

-)      -^' 

c'          '^"°'     , 

l/i(,-H) 

/^*H) 

,/>(,  + H) 

H  et  C  élant  lies  pai'  les  deiis  éf|ual.inns 

qui  se  ramènent  à  une  seule.  On  déduit  de  lit,  en  L 
de  la  formule  (i^O- 


équalion  qui  fera  connaître  l'expression  de  (i  en  a  et  [ï. 

Pour  obtenir  de  même  l'exjjression    de   i\  on  remarquera  que 
l'on  a,  par  définition, 

a  db  +  «'  db-  -!-  a"  db"  =  —  r  du  —  i-^  dv  =-  -  G'  dr. 

En  remplaçant  les  cosinus  a,  b.  .  .  .  par  leurs  valeurs  (28),  nous 
trouverons 

1/    /i      rf/i-rf/j 
(3i)  2/.'(r  — n)^/c=   I  9     o,      (fo,-(/:p    , 

équation  qui  déterminera  c  par  une  quadrature. 

Il  ne  reste  plus  maintenant,  pour  définir  complètement  la  siu-- 
face,  qu'à  employer  les  formules 

dx-^  adii-\-bCdy, 

dans  lesquelles  on  remplacera  a,  b,  du,  dç  par  leurs  valeurs.  Il 
vient  ainsi 

4Arfr=  (o  +  UiX^I-,  — rfi)-(i}/-l-i,)((foj  — rfo). 
En  intégrant  et  en  employant  les  formules  analogues  relatives  à 
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4^^  ==  ail- -^çi-ny"  {cp,  dii-i- 'j-,  rf?,) -y  {?  <^4' -  4- cî?)- 

^lcy^•U^-f'h+  f{'hdf>--fvd'S^^)-J(^df-fdii\ 

j   ^kz  =^f^,  -  .f,^  J  (frdo,-  :.,df,)  -  f  {fd.  -<o  df)- 

telles  sonl  les  formules  par  lesquelles  la  surface  se  Lrouve  déler- 
minée  de  la  manière  la  plus  élégante.  On  en  déduit  immédiate- 
ment une  nouvelle  et  remarquable  propriété  géométrique  de  cette 
surface.  Comme  l'on  a 

\  •'    du        ■    ùï       ^   à-i 
\     .,dx  ,   ùy        |r  li-s  _ 

(  ■''dp  "^'^'  à^  ~^'^'df  ~^' 

on  peut  énoncer  le  résultat  suivant  : 

E/i  chaque  point  d'une  ligne  asymptotique,  la  tangente  à 
Vautre  ligne  asymptotique  est  parallèle  à  unplanjixe. 

Mais  cette  propriété  n'est  pas  caractéristique  et  se  distingue 
par  là  de  celle  qui  nous  a  servi  de  point  de  départ.  Elle  appartient 
à  toutes  les  surfaces  définies  par  les  formules  {3a),  alors  même 
qu'il  n'y  a  aucune  relation  entre  les  fonctions/,  ip,  i  ou/,,  çi,  i\i. 


768.  Il  ne  sera  pas  inutile  de  vérifier  les  résultats  que  nous  ve- 
nons d'obtenir  en  cherchant  directement  l'élément  linéaire  de  la 
surface  définie  par  les  formules  (3a),  où  nous  supposerons  tou- 
jours que  les  fonctions  f,  ft,  ...  vérifient  les  relations  (i4)  st 
(,5).0n.ur. 

,«i=<^.■.[(/-^/,)■+(ç  +  ?,)■+(^.'^♦,)■l 

>^  l(<t/-df,)t^(dt-  di,)'^  (d)/  -  dt!,y-] 
-[{f^A)(df-dfO 

+  (?  + ?i)  (*-<'?.)  +  («  +  ♦.)(■*+- <i?-i)l", 
ce  que  l'on  peut  écrire,  en  conservanl  la  signification  donnée  à  H 
par  la  formule  (27), 


,Gi.A==(,-nH)[<J>.-hdJ'-./^A<jp]-(ï 
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InLroduisons  la 

variable  u  définie  par  l'équ 

alion 

(34) 

.ikdu  =  -^ï^dH; 

nous  aurons 

,.,      =[-"-(S)']--h--(f)>^' 

Or  repi-enons  la  valeur  de  dv  donaée  par  la  formule  ('ii)  ei 
élevons-la  au  carré.  Nous  trouverons 


{m}    i/rH\  —  H)''di'^  = 


It  suffit  de  développer  et  de  comparer  à  la  formule  (3;"))  pour 
obtenir  l'expression  suivante  de  l'élément  linédire 

( 37 )  ds^  =  du'- -h  'y    ■  dv'-, 

qui,  rapprochée  de  l'équation  (39),  confirme  tous  les  calculs  pré- 
cédents. 

En  exprimant  que  le  second  membre  de  la  formule  (36)  est  un 
carré  parfait,  on  reconnaît  que  H  doit  satisfaire  à  l'équation  aux 
dérivées  partielles 

Si  l'on  remarque  que  l'on  peut  possr 

(38)  II  =  cosuj, 


w  étant  la  variable  déjà  employée  plus  liaul  (n"  7 
simplifie  beaucoup  et  devient 
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de  sorte  que  les  recherches  précédentes  en  donnenl  rinlégralion 
complèle,  el  sous  la  forme  la  plus  simple. 

La  valeur  de  dv  fournie  par  l'équalion  (36)  peul  s'écrire  comme 
il  suit  

eL  l'on  retrouve  encore  l'équation  (3c))  en  exprimant  qne  celle 
valeur  de  dv  est  réellement  une  différentielle  exacte. 

Enfin,  comme  l'équation  ($9)  n'est  pas  modifiée  quand  on  y 
remplace  w  par  it  —  w  en  changeant  le  signe  de  l'un  des  radicaux, 
on  voit  que  l'on  pourra  définir  une  fonction  c'  par  l'équation 

les  courbes  ij'  =  const.  scrontles  conjuguées  des  courbes  de  pâ- 
li résaîlc  de  la  formule  (34)  que  l'on  a 
(  \-},')  'ik  du  =  —  cos^  —  dia, 

ce  qui  permet  de  donner  à  l'équation  {'■^'])  la  forme  suivante 


Cette   expression  de   l'élément  linéaire  convient  aux 
applicables  sur  le  paraboloïde  de  révolution 

(4.»  ;.  =  '-{œ^^y^), 

c'esl-à-dirc  sur  le  paraboloïde  de  paramètre  y- 

769.  En  cbaiigeanl  un  peu  les  notations,  nous  pouvons 
le  théorème  suivant,  qui  résume  toute  cette  recherche  : 
Les  équations 

ia^  =  rai|i,  —  ijiifi  -(-    (  (fi  d'!fi  —  '^1  (^çi)  —   /  (tp  rfi^  ^  4"^?)' 
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o(V/,  a,  -^  sont  des  fonctions  de  i.  etf\,  f  i,  ^^\  des  fonctions  de  [i 
assujetties  à  vérifier  les  relations 

ip+o^  +  ^y  =  A, 

(  /i'  +  Yî  -^  lî  =  ^. 
/i  étant  une  eonslante  que/conque,  représentent  (a  surjai;i'  la 
plus  générale  applicable  sur  le  paraboloïde 

(.i7)  .^^-^y^^Shiz; 

ae(  p  sont  les  paramètres  des  deux  familles  d' asymptottqaes. 

Nous  ajouterons  les  remarques  suivantes  : 

Pour  obtenir  la  surface  gui,  associée  à  la  précédente,  forme  la 
développée  complète  d'une  surface  W,  il  faut  simplement,  dans 
les  formules  (45),  changer  le  signe  de/, ,  (p,,  'î'i  oi'  celui  de/,  tp,  '|. 

Nous  reviendrons  sur  les  surfaces  définies  d'une  manière  géné- 
rale par  les  formules  (45);  mais,  dès  à  présent,  nous  pouvons  in- 
diquer une  génération  très  simple  de  ces  surfaces. 

Considérons  les  deux  courbes  (F)  et  (F)  ),  définies  respecllvc- 
ment  par  les  équations 

iX  =  — -i   f  {'i  d'h  —  ■)/  d'i),  [  X,  =  a   A'pif^'VL—'l'irf-ii), 

,    .         \=~ij{i/df^fd'\),  (r,)     '  Yi  =  ?.y(-1;,rf/-/,rf4,,), 

(   Z=-aJ(/*^-?rf/),  (   Zi  =  3y(/,.7<p,--^,  .//,). 

Comme  on  a,  par  exemple, 

/rfX  +  rç  rf¥  -i-  i  rfZ  =  o,        rf/rfS  +  da  d\  -^d'^dZ  =  0, 

on  reconnaît  que  /,  <^,  i^  sont  proportionnels  aux  cosinus  direc- 
teurs c,  c',  c"  de  la  binormale  à  la  courbe  (F).  Nous  poserons 
donc 

et,  en  portant  ces  valeurs  dans  l'équation 

rfX  =  —  a('^  d')f  —  i[j  rf'^), 
rfX  =  i\\e'  dc'—c'  de"). 
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Si  l'on  se  sert  dus  formules  de  M.  Serrel  (n"  -i),  en  désignant 
par  t  le  rayon  de  torsion  de  (F),  on  trouvera 

Ainsi,  on  pourra  poser 


^i4'  ^-V^  ^=V 


(■18)  /  = 

On  trouverait  de  mème,T(  désignant  le  rayon  de  torsion  de  [Y,) 
et  C|,  c, ,  c\  les  cosinus  directeurs  de  la  binormale  à  celte  courbe, 

(49)  /.  =  ■'.^/=;-.     ■i'  =  ''.\/'r-     *.  =  '':\/^- 

Cela  posé,  adjoignons  à  la  surface  (  S ,  )  définie  par  les  formules 
(45)  celle  que  l'on  obtient  en  changeant  dans  ces  formules  le  signe 
dey,,  -0,,  <^,,  et  que  nous  désignerons  par  (Sj).  Il  est  aisé  de  voir 
d'abord  que,  si  M,  et  M^  sont  les  points  de  ces  deux  surfaces  cor- 
respondants aux  mêmes  valeurs  de  cl-  et  de  p,  la  droite  M,  M^  est 
toujours  tangente  aux  deux  surfaces;  de  sorte  que  (Si)  et  (Su) 
forment  les  deux  nappes  de  la  surface  focale  pour  la  congruence 
des  droites  M, ,  M^.  Mais  on  peut  écrire  comme  il  suit  les  équations 
qui  définissent  les  points  M|,  M^ 

en  donnant  successivement  au  radical  les  deux  signes  différents. 
L'interprétation  géométrique  de  ces  formules  ne  présente  aucune 
difficulté  et  conduit  au  tliéorème  suivant  : 

Soient  (F),  (r,)  deux  courbes  quelconques.  On  construit  la 
surface  (Sg)  lieu  du  milieu  ja  de  la  corde  qui  joint  un  point  P 
de  la  première  à  un  point  P|  de  la  seconde.  Si,  par  le  point  [x, 
on  mène  une  parallèle  (d)  à  l'intersection  desplans  osculateurs 
en  P  et  en  Pj,  la  droite  (d)  touche  deux  surfaces  (S,)  et  (Sa) 
en  des  points  M,  et  M^-.  tels  que  le  milieu  du  segment  M,  Ma  soit 
en  \i.  et  que  Von  ait 
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T  et  T)  étant,  en  grandeur  et  en  signe,  les  rayons  de  torsion 
des  deux  courbes  en  P  et  en  P)  et  m  l'angle  'des  plans  oscilla- 
teurs en  ces  points.  Les  asymptotiques  se  correspondent,  sur  (Si  ) 
et  sur  (Sj);  et  elles  correspondent,  sur  (So),  aux  courbes  con- 
juguées que  Von  obtient  en  laissant  immobile  un  des  points  P, 
Pi ,  et  déplaçant  Vautre  sur  la  courbe  qui  le  contient. 

770.  Nous  reviendrons  plus  loin  sur  cette  proposition;  pour  le 
moment,  appliquons-la  au  cas  particulier  dans  lequel  les  deux 
conditions  {46)  sont  vérifiées.  En  vertu  des  formules  (48)  et(49), 
ces  conditions  nous  donnent 

ce  qui  nous  conduit  à  la  proposition  suivante  : 

Si  les  courbes  (F),  (r,  ),  au  lieu  d'être  quelconques,  ont  des 

torsions  constantes,  égales  et  de  signes  contraires  -et ,  la 

droite  (d)  qui  figure  dans  l'énoncé  précédent  sera  normale, 
dans  toutes  ses  positions,  à  une  surface  W  appartenant  à  la 
nouvelle  classe  découverte  par  M.  fVeingarten;  et  les  deux 
surfaces  (S,  )  et  (S^),  qui  constitueront  les  deux  nappes  de  la 
développée  de  cette  surface  W,  seront  applicables  sur  le  para- 
boloïde  de  paramètre  itù  Cette  construction  donne  toutes  les 
surfaces  applicables  sur  le paraboloïde  de  révolution. 

La  génération  précédente  s'étend  au  cas  limite  où,  t  devenant 
nui,  (F)  et  (F,  )  deviennent  des  courbes  de  longueur  nulle.  Alors 
la  surface  (Su)  devient  une  surface  mînima;  (S,)  et  (Ss)  consli- 
tuenl  les  deux  nappes  de  la  développée  de  cette  surface,  et  nous 
pouvons  énoncer  le  théorème  suivant  : 

Si  Von  suppose  les  fonctions  f,  o,  i  e^/,,  ai,  ■l',  liées  par  les 
relations 

(5t)  lii'^'^viîr''' 

l/i -i-TÎ  +  't-ï^o- 
Zes  équations  (45)  définissent  les  développées  des  surfaces  mi- 
nima,  toutes  applicables,  comme  on  sait,  les  unes  sur  les  autres. 

Remarquons,  en  terminant  ce  Chapitre,  que,  si  1  on  veut  avoir 
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toutes  les  surfaces  réelles  applicables  sur  le  paraboloïde  réel,  il 
i'audra,  dans  les  formules  {45)>  remplacer  h  par  hi,/,  <f,  /„  ... 
parfs/i,  f</i,f,  \/7,  ...,puis  prendre  pour/ et/,,  tp et»,,  ^ et  i, 
des  fonctions  imaginaires  conjuguées.  Les  points  réels  des  sur- 
faces correspondantes  s'obtiendront  en  donnant  à  a  et  à  ^  des 
valeurs  imaginaires  conjuguées. 
,  Dans  la  génération  indiquée  plus  haut,  cela  revient  à  prendre 
pour  (F)  une  courbe  imaginaire  dont  la  torsion  soit  une  imaginaire 
pure  et  pour  (F,)  la  courbe  imaginaire  conjuguée. 

Les  rapports  de  cette  théorie  avec  celle  des  surfaces  miniina 
sont  nombreux  et  évidents;  nous  nous  contenterons  maintenant 
des  indications  précédentes.  Toute  cette  théorie  se  représentera 
lorsque  nous  nous  occuperons  de  la  déformation  infiniment  petite 
d'une  surface. 
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CHAPIIKE  X. 


LESQUELLES  LA  cooubdue  totale  ou  LA  couhhure  moyenne  est 


llemarque  de  M.  O.  Bonnet  ;  La  recherche  des  surfaces  dont  la  courbure  moyenne 
est  constante  si;  ramène  à  celle  des  surfaces  pour  lesquelles  la  courbure  totale 
eatconatante.  —Les  surfaces  à  courhure constante  négative  considérées  comme 
surfaces  W.  ^  Propriétés  géométriques  relatives  aux  lignes  asjmptotiques.  — 
Transformation  de  M.  Bonnet  et  de  M.  Lie;  surfaces  è  courbure  censtante 
qu'on  peut  faire  dériver  d'une  surface  donnée.  —  Propriétés  géométriques  si- 
gnalées par  M.  O.  Bonnet;  les  lignes  de  courbure  de  toute  surface  à  courbure 
moyenne  constante  forment  un  système  isotherme.  —  Toute  surface  à  courbure 
moyenne  constante  est  applicable  sur  une  infinité  de  surfaces  avec  conserva- 
tion (les  rayons  de  courbure  principaux  aux  points  correspondants.  —  Déve- 
loppées des  surfaces  à  courbure  constante  négative;  elles  sont  applicables  sur 
l'hélicoïde  minimum,  —  Les  surfaces  à  courbure  constante  considérées  comme 
applicaldes  sur  des  surfaces  de  révolution.  —  Étude  des  trois  formes  distinctes 
que  l'on  obtient  pour  l'élément  linéaire  d'une  surface  de  révolution  à  courbure 
constante  négative.  —  Surfaces  complémentaires;  elles  sont  applicables  sur 
les  surfaces  de  révolution  engendrées  par  la  révolution  d'u 
niiïre,  d'une  tractrice  allongée  ou  raccourcie. 


771.  Le  rôle  que  jouent,  en  Géométi-ie,  la  courbure  lolale  et, 
en  Physique  mathénialique,  la  courbure  moyenne,  donne  la  plus 
grande  imporlance  à  la  détermination  et  à  l'étude  des  surfaces 
pour  lesquelles  l'une  ou  l'autre  de  ces  courbures  est  constante. 

Une  ingénieuse  remarque,  due  à  M.  O.  Bonnet  ('),  permet  de 
montrer  que  la  difficulté  du  problème  est  la  même,  quelle  que 
soit  celle  des  deux  courbures  que  l'on  considère.  Si  l'on  donne, 
en  effet,  une  surface  dont  la  courbure  totale  soit  égale  à  — .  la 
surface  parallèle,  menée  à  la  distance  ^  de  la  première,  aura  ses 


(')  Bonnet  {0.),,Note  sur  une  propriété  de  maximum  relative  à  la  sphère 
{Nouvelles  Annales  de  Mathématiques,  t.  XII,  p.  433;  i853). 


y  Google 


rayons  de  coiirbarc  principaus.  liés  par  la  relation 

Si  donc  on  [ircnd 
il  restera 


A  toute  surface  dont  la  courbure  totale  est  constante  et 
égale  à  -^  correspondent  deux  surfaces  parallèles,  menées  à  la 
distance  ±ade  la  première,  et  dont  la  courbure  moyenne  est 
égaleà^^- 

On  démontrera,  de  même,  que  : 

A  toute  surface  dont  la  courbure  moyenne  est  constante  et 
différente  de  zéro  correspondent  deux  surfaces  parallèles, 
l'une  dont  la  courbure  totale  est  constante,  Vautre  dont  la 
courbure  moyenne  est  aussi  constante  et  a  même  valeur  que 
pour  la  surface  proposée. 

1!  est  vrai  que,  si  l'on  donne  une  surface  réelle  à  courbure 
totale  constante  négative  ^ ,  îes  surfaces  parallèles  à  courbure 
moyenne  constante  qu'on  en  dérive  sont  menées  à  la  distance  ai 
de  la  première  et  sont,  par  suite,  imaginaires.  Cette  remarque 
peut  avoir  de  l'importance  au  point  de  vue  des  applications  ;  mais 
elle  ne  nous  empêche  pas  de  reconnaître,  avec  M.  Bonnet,  que 
l'étude  des  surfaces  à  courbure  totale  constante  est  liée  de  la  ma- 
nière la  plus  étroite  à  celle  des  surfaces  dont  la  courbure  moyenne 
est  constante. 

Si  la  courbure  moyenne  devient  égale  à  zéro,  on  obtient  une 
surface  minima.  On  voit  donc  que  la  recherche  des  surfaces  pour 
lesquelles  l'une  ou  l'autre  des  courbures  est  constante  peut  être 
considérée  comme  le  premier  problème  qui  s'offre  aux  efforts  des 
géomètres  après  l'étude  des  surfaces  minima.  D'autres  remarques 
confirmeront  celle  opinion;  nous  allons  montrer,  maintenant,  que 
l'on  peut  trouver  dans  l'étude  des  théorèmes  de  M,  Weingarten 
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des  moyens  très  variés  d'entreprendre  la  reclierche  précédente  et 
d'oblenir,  sous  la  forme  la  plus  simple,  les  équations  ans  dérivées 
partielles  dont  elle  dépend. 

772.  Nous  nous  attacherons  surtout  anx  surfaces  à  courbure 
totale  constante,  et  nous  commencerons  par  celles  pour  lesquelles 
cette  courbure  a  une  valeur  négative.  On  peut  toujours,  en  em- 
ployant une  transformation  Iiomotbétique  réelle,  réduire  cette 
valeur  à  —  i;  de  sorte  que  l'on  aura 

RK  =  -  I . 

Les  rayons  de  courbure  étant  liés  par  une  relation,  la  surface 
peut  être  considérée  comme  une  surface  W.  Appliquons-lui  les 
formules  du  n°  7i^2.  En  introduisant  une  variable  (d,  on  peut 
écrire 

''*  i   R'=rp(A)-A^'(/0  =  tan8w. 

On  déduit  de  là 

et,  par  conséqueni, 

-y  =—  cotoi  dui. 

L'intégration  nous  donnera 
cl,  par  suite, 

Nous  aurions,  d'après  les  formules  (9)  [p.  3i8], 

(/  =  siïH,.,  /),-  — cosio. 

Mais,  pour  la  commodité  des  calculs,  nous  prendrons 
(3)  î  =  sino.,        ;,,=  cos^, 

ce  qui  est  évidemment  permis  (n"  742). 
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Alors,  nous  pouvroiis  écrire  îe  Table: 


OÙ  A,  C,  r,  l'i  ont  la  même  sîgnificalîon  que  dans  le  Tableau  V 
[II,  p.  386].  La  dernière  relation  (A)  de  ce  Tableau,  entre  les 
rotations,  nous  donne  l'équation  aux  dérivées  partielles 

{:,)  ■  ^^^^        ^^^  -sinuicos<u, 

à  laquelle  devra  satisfaire  to.  La  solution  complète  du  j^roblème 
dépendra  donc  de  l'intégration  de  cette  équation,  à  laquelle  on 
peut  donner  la  forme  un  peu  plus  simple 

en  posant  i!  =  aw.  Toutefois,  il  est  bon  de  remarquer  que,  lors- 
qu'on aura  la  valeur  de  w,  il  restera  encore,  si  l'on  veut  obtenir 
la  surface,  à  intégrer  les  équations  de  Riccati  dont  dépend  la  dé- 
termination des  neuf  cosinus  [I,  p.  56,  6q.  (2)]. 

Ces  équations,  si  l'on  y  remplace  a-  par  e'^,  prennent  la  forme 


)  ^        (^  _        , 

que  nous  retrouverons  pius  loin.  Nous  verrons  que  les  systèmes 
de  ce  genre  jouent  un  rôle  fondamental  dans  la  théorie  qui  nous 
occupe. 

Quelque  réduite  que  paraisse  l'équation  (6),  on  peut  encore  la 
simplifier.  En  efi'et,  l'équation  générale  des  lignes  asjmploliqiies 


A^  dii^  —  C/>]  rfi"^  ~  o 
du-  —  dv^  =  o. 


devient  ici 

far  conséquent,  les  a.symptoliques  des  deux  système; 
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finies  par  les  équations 

Si  l'on  pose 

(8)  i,-^^  =  -2a,         <,   -.■=■>?, 

el  si  l'on  substitue  les  paramètres  aet  [i  des  asymptotiqiic; 
des  lianes  de  courbure,  on  aura 


L'élément  linéaire  de  la  surface  et  celui   de  su  représentation 
sphérique  seront  respectivement  déterminés  par  les  formules  soi- 


(9)      '^■'*  = 

cos'o)rfu^-t-siii^iu  df^=  rfa'+  dp^  ac 

■os.t,^d^d'à, 

(10)             rf<7^  = 

sia^l!^du^-i-l:os^<odl'^=  da^-i-d^-  —  -n 

Mi2wd'xd'fi; 

Cl  l'équation 

('0             i 

1  (5)  prendra  la  forme 

sinatu, 

que  l'on  obtiendrait  d'ailleurs  itnmédiatemenl  en  écrivant  que 
l'élément  linéaire  défini  par  la  formule  (9)  appartient  à  une  sur- 
face de  courbure  égaie  à  —  r . 

773.  Les  relations  précédentes  mettent  en  évidence  quelques 
propositions  géométriqiies  que  nous  allons  signaler. 

Si  l'on  fait  croître  u  et  c  par  degrés  égaux,  on  voit  que  l'on 
décompose  la  surface,  et  aussi  sa  représentation  sphérique,  en 
rectangles  dont  les  diagonales  sont  toutes  égales.  Sur  la  surface, 
ces  diagonales  sont  les  tangentes  asymptotiques. 

Si  l'on  fait,  de  même,  croître  a  et  ^  par  degrés  égaux,  la  surface 
sera  décomposée  par  les  lignes  asymptotiques  en  losanges  ayant 
tous  les  mêmes  côtés  ('). 

Comme  il  en  est  de  même  de  la  splière  sur  laquelle  s'effectue  la 
représentation  sphérique,  on  peut  dire  que  la  connaissance  des 


{')  Cea  propriétés  ont  été  signalées  en  premier  lieu  par  M.  DiNi.  {Voir  le  Mé- 
moire Sopra  alcune  formole  générait  délia  teoria  délie  superficie  e  loro  appti- 
ca^ioni,  inaéré  en  1870  au  tome  IV  dea  Annali  di  Afaiemalica,  p.  i-,i-) 
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lignes  asymptoliqiies  de  toute  surface  à  courbure  constante  néga- 
tive permettra  de  déterminer  sur  la  sphère  et,  par  suite,  sur  toute 
autre  surface  à  courbure  constante  positive,  deux  familles  de 
lignes  poiivanl  diviser  la  surface  en  losanges  ayant  tous  le  même 
côté  ('). 

On  peut  encore  signaler  la  propriété  géométrique  suivante. 
Considérons  l'aire  comprise  entre  quatre  asjmptotiqiies  formant 
un  parallélogramme  curviligne  ABCD  {fig-  73);  elle  sera  donnée 
par  l'intégrale 


étendue  à  tout  l'intérieur  du  parallélogramme.  Si  l'on  tient  compte 
de  l'équalion  aux  dérivées  partielles  (11),  ou  peut  écrire  cette 
intégrale  comme  il  suit 


im^'^^' 


(')  Il  est  bon  de  remarquer  que,  la  surface  étant  donnée,  on  peut  toujours 
obtenir  les  lignes  asyraptotiques  par  de  simples  quadratures.  En  effet,  si  S  dé- 
signe la  forme  quadratique  définie  au  n"  764,  les  deuï  équations 

ds'  —  cos'  u  du'  -I-  sin'  m  dv', 
i  =  du  dv 
vont  nous  permettre  de  déterminer  10,  it,  v.  On  en  déduit 

ds'rc  %  sinu  cosoi  if  =  (cosoi  da  ±i  sinu  dv)'. 
En  exprimant  donc  que  la  foi-nie 

est  un  carré  parfait,  on  obtiendra  une  équation  du  second  degré,  en  't.,  dont  les 
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el,  sous  cette  forme,  on  en  trouve  imnnSdiatcment  la  valeur,  qui 
est 

A-hlî  -^C-rD-a-, 

A,  1!,  C,  D  étant  les  angles  du  paraîlélo  g  ranime.  Comme  cette 
expi'ession  doit  être  positive,  on  voit  que  la  somme  des  angles  est 
supérieure  à  27t.  Si  le  quadrilatère  était  formé  avec  des  lignes 
géodésiques,  au  lieu  d'un  excès,  il  y  aurait  nndéjicit  (n°  641),  et 
l'aire  du  quadrilatère  serait  égale  à  ce  déficit. 

774.  La  considération  des  asymptotiques  et  la  forme  particu- 
lière (li)  à  laquelle  on  est  conduit  pour  l'équation  aux  dérivées 
partielles  donnent  encore  naissance  à  une  remarque  intéressante, 
qui  a  été  faite  par  M,  Lie  ('),  Gomme  l'équation  (i  1)  ne  change 
pas  lorsqu'on  y  remplace  a  par  ma  et  p  par  -C-,  m  étant  une  con- 
stante quelconque,  on  voit  que,  si  l'on  a  trouvé  une  solution 

<"  =  -?(',?, 
de  cette  équation,  on  poima  en  déduire  la  solution  plus  générale 

Transportant  ce  résultat  au  cas  où  l'on  a  conservé  les  variables 
il  el  c,  le  lecteur  reconnaitra  sans  peine  qu'à  toute  solution 


ra,  d'après  l'équation  précédente, 


1  cos^  du  =  ^d-t'+is'ia-i'^  -H  \/rfj'  — ^  sin  3«  , 
2sino>rfi'  =  i/ds-+Ssia2>^  —  s/ds'~^Mn2a, 
13  feront  connaitrc  du  et  dv  au  signe  près.  On  en  dédui 

dx=  '(du  +  dv),  rf3=  ^(du  —  dv); 


a  et  p  seront  donc  déterminés,  comme  u  et  f,  à  une  cnnstsnte  addilive  près. 

{•)  Lie  (S.),  Ueber  Flàchen  dereii  Krummungsradien  dui-ch  eine  Relatm 
verknupft  sind  (Aichiv  for  Mathematik  og  Naturaidenskab,  t.  IV,  p.  5io 
'8-9). 
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on  peuL  faire  correspondre  la  solution 

où  /(  désigne  un  angle  quelconque. 

Mais,  il  importe  de  le  remarquer,  toutes  les  surfaces  que  l'on 
associe  ainsi  à  une  surface  donnée,  définie  par  exemple  par  son 
équation,  ne  sont  pas  aussi  complètement  connues  que  celle  d'où 
elles  dérivent.  Il  ne  suffit  pas,  en  effet,  de  connaître  la  valeur  de  u; 
il  faudra  encore  intégrer  les  équations  de  Riccati  correspondantes 
à  cette  solution;  et  cette  intégration  iie  paraît  pas  pouvoir  être 
effectuée  lorsqu'on  laisse  à  m  ou  à  /(  toute  leur  généralité. 

77S-  Avant  M.  Lie,  M.  Bonnet  avait  donné  une  remarquable 
propriété  du  groupe  de  surfaces  que  l'on  obtient  ainsi  ou,  plus 
esactemenl,  de  l'ensemble  des  surfaces  à  courbure  moyenne  con- 
slante  qui  leur  sont  parallèles  (').  Nous  allons  rapidement  indi- 
quer les  résultats  de  M.  Bonnet. 

La  surface  parallèle,  menée  à  la  distance  X  de  la  proposée,  aura 
pour  rajons  de  courbure  principaux 

Comme  pi  et  çf  conservent  leurs  valeurs,  l'élément  linéaire  de 
cette  surface  aura  donc  pour  expression 
(i3)  rfî2=  (cosoj  — :^siino)î  (^u'H- (sinon- Xcosoi)s  !/.•!. 

La  relation  entre  ses  rajons  de  courbure  sera 

(!.(}  RR'-  ).(R  -H  R')  -(-  X'-i-  [  =  0. 

ï'our  que  la  courbure  moyenne  devienne  constante,  il  faudra 
donc  prendre  ").  =  ±  i.  Soit,  par  exemple, 


Alors  l'élément  linéaire  deviendra 
(i5)  ds^=e"-'<«(dii^—d^^). 


{•)  0.  Bonnet,  Mémoire  sur  la  théorie  des  sur/aces  applicables  sur  une  tu 
face  donnée  {Journal  de  l'École  Polytechnique,  XLII*  Cahier,  p,  77;  1867). 
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El  de  là  résultent  les  deux  propositions  suivantes  : 

Les  lignes  de  courbure  de  toute  sur/ace  à  courbure  moyenne 
constante  forment  un  système  isotherme. 

Les  lignes  de  longueur  nulle  de  la  sur/ace  correspondent 
aux  asymptotiques  de  la  surface  à  courbure  totale  constante 
qui  lui  est  parallèle. 

La  première  de  ces  propositions  avait  déjà  été  établie  au  n"  iSS. 
La  seconde  met  en  évidence,  une  fois  de  plus,  que,  si  la  surface  à 
courbure  moyenne  constante  est  réelle,  elle  est  nécessairement 
parallèle  à  une  surface  dont  la  courbure  totale  a  une  valeur  con- 
stante et  positive. 

Examinons  maintenant  ce  que  devient,  pour  les  surfaces  à 
courbure  moyenne  constante,  la  transformation  de  M.  Lie. 

Introduisons,  au  Heu  de  u  et  c,  les  paramètres  a  et  p  ;  l'élément 
linéaire  donné  par  la  formule  (i5)  deviendra 

Soit  donnée  une  valeur  de  w 

on  en  pourra  déduire  une  autre  en  prenant 

»,=,(...,  y- 

Nous  allons  montrer  tjue  les  deux  surfaces  correspondantes 
sont  applicables  l'une  sur  l'autre  avec  conservation  des  deux 
rayons  de  courbure  principaux  aux  points  correspondants. 

Soient,  en  effet, 

léaires   de  ces  surfaces.  Si  l'on  fait  eorres- 
)  de  la  première  surface  le  point  («) ,  ^i  )  de 


les  deux  éléments  li 
pondre  an  point  (a,  [ 
la  seconde  défini  par 


on  aura  évidemment,  ; 


V  points  correspondants, 
et         (^a|rf^i=  (/a  d^. 
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3N4  LIVRE    V(I.  —   CHAPITHE    S. 

On  ilédnit  delà 

Les  surfaces  seront  donc  applicables  l'une  sur  l'autre  ;  de  plus, 
comme  les  rayons  de  courbure  principaux  dépendent  seulement 
de  la  valeur  de  w,  ils  seront  nécessairement  égaux. 

Ainsi  se  trouve  établie  la  proposition  de  M.  O,  Bonnet  : 

Toute  surface  à  courbure  moyenne  constante  est  applicable 
sur  une  infinité  de  surfaces  ayant  même  courbure  moyenne, 
avec  conservation  des  rayons  de  courbure  principaux  aux 
points  correspondants. 

L'éminent  géomètre  y  a  été  conduit  en  cherchant  tous  les 
couples  de  surfaces  applicables,  l'une  sur  l'autre,  de  telle  manière 
que  les  deux  rayons  de  courbure  principaux  soient  égaux  aux 
points  correspondants.  Nous  renverrons,  pour  l'étude  détaillée  de 
cette  intéressante  question,  au  Mémoire  que  nons  avons  cité  plus 
haut  [p.  382].  Relativement  au  cas  particulier  qui  se  présente  ici, 
M.  Bonnet  a  donné  des  propriétés  géométriques  que  le  lecteur 
établira  aisément  et  que  l'on  peut  énoncer  comme  11  suit  : 

Faisons  la  carte  de  la  surface  donnée  de  telle  manière  que  ses 
lignes  de  courbure  soient  représentées  par  les  droites  du  plan 
parallèles  aux  aîies  coordonnés;  pourles  antres  surfaces  associées, 
les  lignes  de  courbure  seront  représentées  par  deux  séries  de 
droites  parallèles  faisant  des  angles  constants  a  et  a  -1 —  avec  les 
axes  coordonnés. 

La  détermination  complète  de  toutes  ces  surfaces  associées 
dépend  de  l'intégration  du  système  (5). 

776.  Dans  les  numéros  précédents,  nous  avons  supposé  que  la 
surface  étudiée  avait  une  courbure  totale  négative;  le  cas  où  la 
courbure  est  constante  et  positive  se  ramène  facilement  à  celui 
que  nous  venons  d'examiner.  Effectuons,  en  effet,  une  transfor- 
mation homothétique  avec  le  rapport  de  similitude  i,  ce  qui  change 
le  signe  de  ds'^.  Les  rayons  de  courbure  principaux  deviendront 


e  de  la  surface  et  celui  dT  de  la  représentation 
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riqiie  seront  donnés  par  les  formules 


di-=      sin^iu  du-- 


On  voit  que  les  rayons  de  courbure  deviendront  réels  si  l'on 
remplace  (i>  par  —  w'j,  m'  étant  réel.  L'expression  de  ds'^  montre 
ensuite  qu'il  faudra  remplacer  u  par  u'i.  Ainsi  l'on  aura  les  for- 


IV  ^    — ;     -     --,  . 


=(^=^y<'«-+("^)"'' 


■■'), 


que  l'on  pourra  employer  si  l'on  veut  étudier  les  surfaces  à  cour- 
bure constante  et  positive.  Les  surfaces  parallèles  dont  la  cour- 
bure moyenne  est  constante  auraient  pour  élément  linéaire 

(r8)  ds''=  e*2">'(rfii''-i-(^fï). 


une  valeur  de  w' satisfaisant  à  la  dernière  équation  (ii^);  l'ensemble 
des  surfaces  réelles  à  courbure  moyenne  constante  considérées 
par  M.  Bonnet,  et  qui  sont  applicables  les  unes  sur  les  autres  avec 
conservation  des  rayons  de  courbure,  correspondrait  aux  valeurs 
de  (ù'  comprises  dans  l'expression  générale 


^'^^(„cos=c-..m.,  t.sm. 

-h.ROSO.), 

OÙ  51  désigne  une  constante  réelle. 

777.    On  pciil  aussi  conserver  toutes  le; 
garten  en  employant  la  valeur 

i  notations  de  M.  W< 

(19)                                               <d(A)  =  v'«=-i^ÂS 

D. -m. 
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pour  les  surfaces  à  courbure  positive   -  .  el  la  suivante 

{■20)  ^(A-)  =  \/F^"^, 

pour  les  surfaces  à  courbure  négative  — ^■ 

Cette  remarque  permet  même  d'examiner  très  simplement  ce 
qae  devient  ici  le  second  lliéorème  de  M.  Weingavlen  (n°  747). 

Si  l'on  choisit,  par  exemple,  la  valeur  (20)  de  '^(k),  l'élément 
linéaire  de  la  première  nappe  de  la  développée  sera  donné  par  la 
form.ule 

ou 

La  comparaison  de  cette  formule  avec  celles  qui  ont  été  don- 
nées (n"*  66  et  68)  nous  conduit  au  théorème  suivant  : 

Les  deux  nappes  de  la  développée  d'une  surface  à  courbure 
constante  négative  sont  applicables  sur  une  même  atysséide  ou 
sur  un  même  hélicoïde  n 


Ainsi  la  connaissance  de  toute  surface  à  courbure  constante 
nous  permettra  de  déterminer  deux  surfaces  applicables  sur  l'a- 
lysséide. 

Et,  récipTOquement, 

Toute  surface  non  réglée  applicable  sur  V hélicoïde  minimum 
donnera,  par  de  simples  quadratures,  une  surface  à  courbure 
constante  négative. 

Ces  propositions  expliquent  pourquoi  nous  avons  déjà  été  con- 
duit, au  n°  726,  dans  la  recherche  des  surfaces  non  réglées  appli- 
cables sur  l'héllcoïde,  à  une  équation  aux  dérivées  partielles  qui 
est  évidemment  identique,  aux  notations  près,  à  celle  que  nous 
avons  obtenue  plus  haut. 

778.  Les  remarques  précédentes  semblaient  épuiser  tootce  que 
l'on  peut  déduire  des  théorèmes  de  M.  Weingarten  relativement 
aux  surfaces  à  courbure  constante  ;  mais,  dans  un  travail  publié  en 
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1 8^9  (  '  )i  ^-  '-'■  Bianclii  s'est  placé  à  uq  point  de  vue  tout  nouveau 
et  a  obtenu  des  résultats  que  nous  allons  maintenant  exposer. 

Les  surfaces  à  courbure  constante  forment,  sans  doute,  une  classe 
spéciale  de  surfaces  W;  mais  on  peut  aussi  les  regarder  comme 
formant  l'ensemble  des  surfaces  applicables  sur  des  surfaces  de 
révolution  déterminées,  surla  sphère  ou  siir  la  pseudosphère  suivant 
que  leur  courbure  est  positive  ou  négative.  On  est  ainsi  conduit  à 
rechercher  les  surfaces  W  pour  lesquelles  l'une  des  nappes  de  la 
développée  a  sa  courbure  totale  constante. 

Supposons,  pour  fixer  les  idées,  que  cette  courbure  totale  soitné- 
gative  et  égale  à  —  —  ■  Les  résultais  obtenus  au  n"  66  [1,  p.  79] 
nous  permettent  d'affirmer  qu'il  y  a  trois  formes  différentes,  et  trois 
seiilement,  pour  les  surfaces  de  révolution  dont  la  coui-bure  totale  a 
cette  valeur —^■ 

Nous  aurons  d'abord  la  pseudosphère  engendrée  par  la  révolu- 
tion de  la  tractrice  àani  toutes  les  tangentes  sont  égales  à  a.  L'élé- 
ment linéaire  de  cette  surface  rapportée  à  ses  méridiens  et  à  ses 
parallèles  sera  donné  par  la  formule 

Puis  viendra  la  surface,  représentée  dans  \ajlg.  3  [I,  p.  80],  dont 
tous  les  méridiens  vont  couper  l'axe  et  dont  l'élément  linéaire  est 
réductible  à  la  forme 

Enfin  nous  aurons  la  surface  représentée  dans  isijig-  2  [1,  p.  81] 
dont  les  méridiens  ne  coupent  pas  l'axe  de  révolution  et  dont  l'é- 
lément linéaire  a  pour  expression 

(■li)  ds^=  a^    dcl^-+(^   -i-e  "\   ^^J 

Comme  CCS  différentes  formes  sont,  d'une  infinité  de  manières, 


(')   BiANCHi  (L,).  Bicerche  sulle  superficiû  a   curvatiira 
elicaidi  {Armali  délia  R.  Scuola  /iormale  superiore  diPisa,  t.  II,  p.  a85;  '879). 

Ueber  die  Fl&chen  mit  constanler  iiegaliver  ICrûmmung   {Maikematische 
Annalen,  t.  XVI,  p.  677;  1880). 
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applicables  les  unes  sur  les  aiilres  et  conviennent  à  toute  surface 
de  courbure  totale  — -,  nous  pouvons  énoncer  la  proposition  sui- 

U élément  linéaire  de  toute  surface  à  courbure  totale  -—peut 
être  ramené  d'une  infinité  de  manières  à  l'une  des  formes  {21), 
(23),  (24);  et  ces  formes  sontles  seules  pour  lesquelles  les  géo- 
désiques  deparamètre  v puissent  devenir,  après  une  déforma- 
tion, les  méridiens  d'une  surface  de  révolution. 

779.  On  peut  retrouver  ce  résultat  par  une  méthode  toute  dif- 
férente, qui  repose  sur  la  remarque  suivante. 

Pour  toute  surface  de  révolution,  les  parallèles  sont  des  cercles 
géode  si  que  s.  Par  suite,  si  une  surface  est  applicable  sur  une  sur- 
face de  révolution,  les  géodésiques  qui  se  transforment  dans  les 
méridiens  admettent  nécessairement  pour  trajectoires  orthogonales 
des  cercles  géodésiques. 

D'après  cela,  soit  (S)  une  surface  à  courbure  constante  ^■ 
Prenons  sur  cette  surface  un  cercle  géodésique  quelconque  (C),  de 
rayon  b.  Les  géodésiques  normales  à  ce  cercle  formeront  la  famille 
Ja  plus  générale  qui  puisse  se  transformer  dans  les  méridiens  d'une 
surface  de  révolution  quand  on  déformera  convenablement  la  sur- 
face. Nous  allons  montrer  qu'elles  jouissent  effectivement  de  cette 
propriété. 

Si  l'on  rapporte,  en  effet,  la  surface  au  système  de  coordonnées 
formé  par  ces  géodésiques  et  leurs  trajectoires  orthogonales,  l'élé- 
ment linéaire  prendra  la  forme  suivante  (n"  399) 

(25)  ds"-=a'i\dii^+{y^^^^^;^  +  Yi^-^^^\dv'^, 

dans  laquelle  on  peut  supposer  que  u  soit  l'arc  de  la  géodésique 
compté  à  partir  de  son  pied  sur  le  cercle  (C).  Le  rayon  de  cour- 
bure géodésique  p^  des  trajectoires  orthogonales  sera  donné  par  In 
formule  générale 
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et,  si  l'on  exprime  qu'il  est  égal  à  b  pour  le  cercle  (G),  c'csl-à-dirc 
pour  u  =  0,  on  fiiira 


Comme  on  peut,  en  choisissant  convenablement  v,  réduire  V  à  l'u- 
nité ou  à  telle  constante  que  l'on  voudra,  on  poiirra  ramener  l'élé- 
ment linéaire  à  la  forme 


ds'-  =  a^-^du^^'-l(a-b)e-  +  ia^ 


qui  caractérise  bien  une  surl'ace  applicable  sur  une  surface  de 
révolution.  Mais,  pour  la  réduction  définitive,  il  y  a  plusieurs  cas 
à  distinguer  : 

i"  Si  b  est  égal  à  a  en  valeur  absolue,  si  l'on  a,  par  e:>^emple. 


on  aura  l'expression  réduite  (32); 

2°  Si  b  est  plus  petit  que  n,  on  déterminera  une  conslantc  Un  par 
l'équation 

puis  la  substitution 


a  l'élément  linéaire  à  la  forme  (54)- 
3°  Enfin,  si  b  est  supérieur  à  a,  on  détern 
constante  «0  par  l'équation 


Jious  ramènera  à  k  forme  (23). 

Les  trois  expressions  différentes  de  l'élément  linéaire  que  nous 
venons  d'obtenir  offrent  un  caractère  commiin  qui  nous  permet 
d'énoncer  la  proposition  suivante  : 

Sur  toute  surface  à  courbure  constante  les  courbes  parallèles 
à  un  cercle  géodésique  sont  elles-mêmes  des  cercles  géodésigues. 
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Réciproquement,  si  les  courbes  parallèles  à  tout  cercle  ocodésifjLie 
sont  elles-mêmes  des  cercles  géodésiques,  la  surface  a  sa  courbure 
totale  constante  ;  car  elle  pourra  être  déformée  de  manière  à  devenir 
une  surface  de  révolution  admettant  pour  un  de  ses  parallèles  nn 
cercle  géodésiqiie  quelconque,  assigné  à  l'avance.  Par  suite  la  cour- 
bure totale,  devant  demeurer  constante  lorsqu'on  se  déplacera  sur 
ce  parallèle,  sera  nécessairement  la  même  pour  toiis  les  points  de 
la  surface, 

780-  Examinons  maintenant  séparément  les  trois  formes  de  l'é- 
lément linéaire. 

Pour  la  première  (22)  les  trajectoires  orthogonales  des  géodé- 
siques ont  toutes  un  rayon  constant  et  égal  à  a.  Et  il  est  aisé  de 
voir  qn'il  j  a  là  une  propriété  caractéristique  :  S'il  existe  sur  une 
surface  une  famille  de  courbes  parallèles  formée  de  cercles  géo- 
désiques dont  le  rayon  de  courbure  géodésique  a  la  même  va- 
leur a,  la  surface  a  sa  courbure  totale  constante  et  égale  à— j-- 

Soit,  en  effet, 

l' expression  de  l'élément  linéaire  rapporté  à  ces  courbes  parallèles 
et  aux  géodésiques  orthogonales.  La  propriété  énoncée  se  traduit 
par  l'équation 

I    tiC  _  _,_  J_ 

C  àii  "—  a 
qui  donne 


Pour  les  deux  autres  formes  de  l'élément  linéaire  les  trajectoires 
orthogonales  sont  toutes  des  cercles  géodésiques;  mais,  pour  la 
deuxième,  ces  cercles  ont  tous  des  rayons  inférieurs  à  a  et  dé- 
croissant jusqu'à  zéro,  de  telle  manière  que  les  géodésiques 
vont  toutes  passer  par  un  point  fixe  (;*=:  o);  au  contraire,  pour 
la  troisième,  les  rayons  des  cercles  sont  tous  supérieurs  à  a,  et 
ils  grandissent  indéfiniment  de  telle  manière  que  l'un  d'eii.r 
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(h  =  o) défient  une géodésique à  laquelle  toutes  lesautres  sont 
normales. 

Ainsi,  tandis  que,  sur  la  sphère,  toul  cercle  géodésique  est  pa- 
rallèle à  la  fois  à  un  cercle  de  rayon  nul  et  à  un  cercle  de  rayon 
infini,  c'est-à-dire  à  une  géodésique,  ces  deux  propriétés  s'excluent 
réciproquement  dans  les  surfaces  à  courbure  constante  négative. 

781.  Écrivons  comme  il  suit 

ds^  =  a^{du^  -h  C'di^'') 

l'une  quelconque  des  trois  expressions  de  l'élément  linéaire,  et 
supposons  que  l'on  mène  les  tangentes  aux  géodésiques  de  para- 
mètre v.  Elles  seront  normales  à  une  surface  W  pour  laquelle  les 
deux  rayons  de  courbure  principaux  seront  déterminés  par  les  équa- 
tions (n°  748) 

<"^'  "  =  "•     l-"-§' 

et  elles  toucheront  une  deuxième  surface  (I')  qui  formera  avec  la 
première  (S)  la  développée  complète  de  la  surface  W.  Nous  dirons 
avec  M.  Blanchi  que  (S')  e&i  la.  sur/ace  complémeniaire  de  (H). 
Nous  avons  vu  (n"  749)  que  l'élément  linéaire  de  (S')  a  pour  expres- 


(>K)  (h'-=--  a-' 


\m 


Appliquons  ces  résultats  en  substituant  successivement  les  ( 
verses  valeurs  de  (-. 
Si  l'on  prend  d'abord 

C  =  e'S 

U  =  rt«,         R'^  au  — n,         C  ■=  G  =  C". 

La  relation  entre  les  rayons  de  courbure  de  la  surface  W  corrf 
pondante  est  donc 

(39)  R~IV  =  a: 

et  l'élément  linéaire  de  la  surface  complémentaire  (S')  devient 
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Cette  seconde  nappe  est  donc,  elle  aussi,  à  courbure  constante 
—  — ,  comme  pouvait  le  faire  prévoir  la  forme  de  la  relation  entre 
R  et  R'. 

Voici  «n  autre  raisonnement  qui  conduit  au  même  résultat  : 
Soient  M,  M'  les  deux  points  de  contact  d'une  normale  à  une 
surface  (S)  avec  les  deux  nappes  (S),  (S')  de  la  développée  :  MM'  est 
[e  rajon  de  courbure  géodésique  des  trajectoires  orthogonales  des 
géodésiques  tangentes  aux  nonnales,  tracées  sur  (S)  et  tangentes 
aux  normales,  aussi  bien  que  des  trajectoires  orthogonales  des  géo- 
désiques  tracées  sur  (S'),  Si  donc  ce  rayon  de  courbui-e  géodésique 
est  constant  pour  l'une  des  nappes,  il  le  sera  aussi  pour  l'autre  et, 
d'après  la  propriété  que  nous  avons  signalée  plus  haut,  les  deux 

nappes  seront  nécessairement  à  courbure  constante  — 3     (voir 

MM' 
aussi  Ti->  763). 

Si  l'on  prend  ensuite  pour  C  la  valeur 


=spond  à  1  équation  {a4))  1^ 
î  R  et  R'  deviendra 


On  trouverait  de  1 


<M)  Ç.=  - 


relative  à  la  forme  (2.3). 

Ainsi,  il  revient  au  même  de  déterminer  les  surfaces  à  courbure 
constante  ou  les  sui-faces  W  pour  lesquelles  les  rayons  de  courbure 
sont  liés  par  une  des  relations  (29),  (3a)  ou  (33). 

782.  Par  un  calcul  qui  n'offre  aucune  difficulté,  on  trouvera  éga- 
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lemenl  que  la  seconde  nappe  (S')  de  la  développée  est  applicalile 
sur  la  surface  de  révolution  doni,  le  méridien  est  défini  par  les  éqna- 
lions 

(3i)  ^  =  al cosf -y  loaiang- a 

OÙ  ;■  désigne  la  dislance  à  l'axe  de  révolution  ;  m  est  une  constante 
arbitraire  et  e  doit  être  pris  égal  à  0,1  ou  —  i  suivant  qu'il  s'agit 
de  la  première  des  foimes  (aa),  (aS)  ou  (24)- 

Pour  E  =  o,  ces  équations  représentent  la  tracirice;  donc,  pour 
les  deux  auties  cas,  elles  lepréséntent  une  tractrice  dont  on  aura 
augmenté  ou  diminué  dans  un  rapport  constant  les  ordonnées  per- 
pendiculaires a  la  base  C'est  ce  cpie  M.  Bianchi  a  nommé  des  trac- 
tricex  allongées  ou  raccourcies. 

On  peut  encore  remai-quer  qne,  dans  la  seconde  foimc,  en  |ire- 
nant  pour  m  la  valeur  limite, 

on  obtiendra  le  méiidîcn 


//  sajfirait  donc  de  savoir  déterminer  toutes  les  surfaces  ap- 
plicables sur  la  sur/ace  de  révolution  dont  le  méridien  est  dé- 
finipar  V  équation  précédente  ou  par  les  formules  (35). 

Toutes  ces  transfonnations  paraissent  n'avoir  d'autre  avantage 
que  de  nous  faire  connaître  des  problèmes  équivalents  au  fond, 
quoique  très  différents  en  apparence.  Mais  M.  Bianchi  a  su  trouver 
dans  l'étude  d'un  cas  particulier  de  la  méthode  nn  moyen  nouveau 
d'obtenir  un  nombre  illimité  des  surfaces  à  courbure  constante. 
L'exposé  des  résultats  que  noiis  lui  devons  sera  mieux  compris 
quand  nous  l'aurons  fait  précéder  d'une  étude  rapide  sur  la  géo- 
métrie des  surfaces  à  courbure  constante  négative  :  ce  sera  l'objet 
du  Chapitre  suivant. 
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Surface  pseiidosphérique,  —  Représentation  conforme  de  ia  partie  réelle  de  la 
surface  sur  le  demi-plan  supérieur.  --  Étude  des  transformations  qui  conser- 
vent l'élément  linéaire  et  qui  réalisent,  par  suite,  une  application  de  la  surface 
sur  elle-même,  —  Beprésen talion  des  géodésiques  par  des  cercles  ayant  leur 
centre  sur  l'axe  des  x.  —  Distance  géodéaique  de  deux  points.  —  Les  cercles 
géodésiqnes  sont  représentés  par  des  cercles.  ^  Division  des  différents  cercles 
géodésiques  en  trois  espèces.  —  Les  cercles  situés  tout  entiers  i  distance  finie 
ont  seuls  un  centre;  aire  de  ces  cercles,  longueur  de  leur  circonférence,  —  Clas- 
silication,  due  â  M.  Klein,  des  transformations  qui  conservent  l'élément  linéaire. 
—  Analogies  et  différences  entre  la  géométrie  des  diverses  surfaces  à  courbure 
constante.  —  Géométrie  non  euclidienne.  —  Résolution  d'un  problème  relatif 
au  changement  de  coordonnées.  —  Considérations  géométriques  conduisant  a  la 
représentation  conforme  qui  vient  d'être  étudiée.  —  Représentation  de  M.  Bel- 
Irami  dans  laquelle  les  géodésiques  ont  des  droites  pour  images.  —  Formules 
qui  permettent  de  passer  de  l'une  à  l'autre  de  ces  représentations. 


782.  Toutes  les  surfaces  à  courbure  constante ^  étant  appli- 
cables les  unes  sur  les  autres,  nous  cboisirons,  pour  plus  de  net- 
teté, la  surface  pseudosphérique,  dont  l'élément  linéaire  est  dé- 
fini par  la  formule 

(i)  ds''  ^  a^idii,^  —  e^"dv^-), 

et  qui  est  engendrée  par  la  révolution  de  la  tvaetrice 


sitiy,        3  =  a(\ogle.ng^  -i-cosf  j 


autour  de  sa  base.  On  peut  donner  des  formes  très  simples  à  l'élé- 
ment linéaire  défini  par  la  formule  (i). 
Posons  d'abord 


l'élément  linéaire  deviendra 


j  dx^  -¥■  dy~ 
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de  sorLe  que,  si  l'on  considère  x  ety  comme  les  coordonnées  rec- 
tangulaires d'im  point  dans  un  plan,  on  obtiendra  ainsi  une  carte 
géographique  dans  laquelle  toute  la  partie  réelle  de  la  sur/ace 
sera  représentée  sur  la  partie  supérieure  du  plan  avec  simili- 
tude des  éléments  infiniment  petits.  Nous  allons  présenter  d'abord 
quelques  remarques  sur  cette  représentation. 

A  tout  point  réel  M  de  la  surface  correspond  certainement  un 
point  m  du  plan,  qui  est  réel  et  situé  au-dessus  de  l'ase  des  x  ;  mais 
la  proposition  réciproque  n'est  pas  complètement  exacte.  Écartons 
d'abord  une  première  difficulté  relative  aux  bmites  entre  lesquelles 
varie  V.  Si  la  surface  pseudosphérique  était  formée  d'un  seul 
feuillet,  V  et  par  suite  x  prendraient  seulement  des  valeurs  com- 
prises dans  im  intervalle  de  au;  mais  on  peut  admettre  que  la  sur- 
face est  composée  d'un  nombre  illimité  de  feuillets  superposés,  qui 
correspondront  à  toutes  les  valeurs  tant  positives  que  négatives 
de  t^,  et  qui  seraient  engendrés  en  quelque  manière  par  les  révolu- 
tions, répétées  soit  dans  un  sens,  soit  dans  l'autre,  de  la  tractrice 
autour  de  sa  base.  Il  est  bon  d'ailleurs  de  remarquer  que  ces  dif- 
férents feuillets  se  séparent  les  uns  des  autres  quand  on  déforme 
la  surface  de  manière  à  la  transfonner  en  un  hélicoïde,  comme  nous 
l'avons  indiqué  au  n"  7i. 

Il  reste  maintenant  à  étudier  la  seconde  équation  (3).  Si  l'on  se 
reporte  au  n^TS  [I,  p.  gti],  on  voit  que,  m  désignant  une  constante 
d'ailleurs  quelconque,  choisie  à  l'avance,  il  n'y  aiira  de  point  réel 
de  la  surface  correspondant  à  une  valeur  réelle  de  y  que  si  l'on  a 


Par  suite,  si  une  figure  est  tracée  sur  la  partie  supécieiire  du  plan, 
au-dessus  d'une  parallèle  à  l'axe  des  a;,  il  existera  une  surface 
pseudosphérique  sur  laquelle  elle  pourra  être  rapportée  tout  en- 
tière. Mais,  si  elle  vient  toucher  l'axe  des  a;,  il  y  a  toujours,  dans  le 
voisinage  de  cet  ase,  des  parties  de  la  figure  qui  ne  seront  pas  re- 
présentées sur  la  pseiidospbère.  Ces  parties  toutefois  pourront  être 
réduites  autant  qu'on  le  voudra,  si  l'on  diminue  indéfiniment  la  con- 
stante m  qui  figure  dans  l'inégalité  précédente. 

11  y  a  là,  on  le  voit,  un  fait  très  ciirieux,  sur  lequel  nous  avons 
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déjà  insisîi5,  Tl  semble,  au  premier  aLord,  que,  l'élémenl  linéaire 
restant  réel,  il  devrait  en  être  de  même  de  la  surface;  en  réalité 
cela  n'a  pas  lieu,  et  l'on  ne  connaît  d'ailleurs  aucune  surface  donnant 
la  représentation  complète  des  éléments  linéaires  (i)  ou  (4),  c'est- 
à-dire  ayant  un  point  réel  pour  chaque  valeur  réelle  de  u  et  de  c. 

783.  La  forme  (4)  de  l'élément  linéaire  a  été  employée  de  la 
manière  la  plus  utile  dans  d'importantes  recherches  d'Analyse  mo- 
derne (').  Elle  met  immédiatement  en  évidence  différentes  pro- 
priétés intéressantes  que  nous  allons  signaler. 

On  voit  tout  d'abord  que  l'élément  linéaire  ne  change  pas  de  forme 
si  l'on  effectue  les  deux  substitutions  très  simples  (^x;  x  —  h)  ou 
{x,y,  hx,  hy),  A  désignant  ime  constante  quelconque.  La  première 
équivaut  à  une  translation  h  parallèle  à  l'axe  des  x,  la  seconde  à 
une  transformation  homothétiqiie  par  rapport  à  l'origine,  ayant  k 
pour  module;  h  doit  être  positive  si  l'on  veut  que  la  partie  supé- 
rieure du  plan  se  corresponde  à  elle-même.  En  combinant  ces  deux 
transformations,  on  aura  une  homothétie  dont  le  pôle  sera  un  point 
quelconque  de  l'axe  des  x. 

Il  existe  une  autre  transformation  très  simple  qui  conserve  l'é- 
lément linéaire;  c'est  une  inversion  ayant  pour  pôle  un  point  quel- 
conque de  l'axe  des  3:.  On  le  vérifie  aisément  en  employant  les  for- 
mules 

,6)  X    h^     t(^'~h)  ry 

qui  définissent  cette  inversion.  Pour  que  la  partie  stipérieure  du 
plan  se  transforme  en  elle-même,  il  faut  que  le  module  soit  positif. 

784.  Au  reste,  on  peut  obtenir  très  simplement  toutes  les  trans- 
formations qui  n'altèrent  pas  l'élément  linéaire  (4) 'A  cet  effet,  intro- 

C)  Consulter  en  parti  ci  lier  les  Mémoives  suivants  : 

Klein  (F.  ),  Etliptische  Fitnctioiien  und  Gîeichungeu  fûn/teii  Grades  (Ma- 
thematUche  Annalen,  t.  XIV,  p.  m;  1878). 

Poingahé  (H.),  Tltéoi'ie  des  groupes  /ucltsiens  {Acta  mathematica,  t.  I,  p.  1  ; 
i88ï}.  —  Mémoire  sur  les  fonctions  fuchsiennes  {Ibid.,  p.  i<]3). 

ScHWinz  (H. -A..),  Gesainineîte  mathemalisclie  Abhand/ungen,  t.  II,  1890. 
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dulsons  les  coordonnées  symétriqiios 

(  7  )  a  =  x-^  iy,         ^-s^  —  ij; 

rélémcnt  linéairn  prendra  la  forme 

,8,  <(..  — 4«'^pL, 

que  nous  amùons  pu  obtenir  immédiatement;  car  elle  convient  évi- 
demment à  une  sphère  de  ra;yon  ai  (n"  23),  Il  y  a  toutefois  une 
différence  essentielle  à  signaler;  tandis  que,  dans  la  sphère  réelle 
et  pour  les  points  réels,  a  est  l'imaginaire  conjuguée  de  -g-  t  ici  a  est 
la  conjuguée  de  p. 

Les  transformations  de  a  et  de  p  qui  conservent  l'élément  linéaire 
s'obtiendront  par  la  résolution  de  l'équation 


(9) 


qui  admet,  nous  le  savons,  deux  espèces  diiFéreutes  de  solutions. 
Les  premières  sont  définies  par  les  fonnules 


(10) 


OÙ  m,  n,  p,  q  désignent  des  constantes  quelconques.  Si  l'on  veut 
que  des  points  réels  correspondent  aux  points  réels,  il  faudra  évi- 
demment que  ces  constantes  soient  réelles  :  alors  la  première  équa- 
tion (lo)  donnera  la  seconde  par  le  changement  de  (  en  —  i.  Les 
formules  précédentes,  considérées  comme  s'appliquant  au  plan, 
définissent  ce  que  nous  avons  appelé  une  Iranuforinatiûii  circu- 
laire [I,  p.  162]  ;  si  nous  admettons  de  plus  que  l'on  ait 
(II)  mq  —  np->o, 

la  transformation  fera  correspondre  à  tout  point  de  la  partie  supé- 
rieure du  plan  un  point  compris  dans  la  même  région  [I,  p.  172]. 
Les  autres  transformations  qui  conservent  l'élément  linéaire  (8) 
sont  définies  par  les  formules 

*'^*  ""-^yf.-^-'q'  ^  =  >-^7^' 

qui  se  ramènent  aux  premières  par  l'échange  de  a,  et  de  Pi  et  qui 
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ne  font  correspondre  la  partie  supérieure  da  plan  à  elle-même  qui 


(j'i )  inq  —  np  <',o. 

Toute  inversion  ayant  son  pôle  surl'axe  <\<iix  esl  un  cas  particulier 
de  ces  dernières  transformations.  Par  exemple,  les  équations  (6) 
peuvent  être  remplacées  par  les  suivantes 


('-!) 


comprises  comme  cas  particulier  clans  les  équations  générales  (la). 

785.  Les  remarques  précédentes  mettent  en  évidence  une  pro- 
priété fondamentale  de  ces  substitutions  linéaires  àcoefficients  réels 
qui  interviennent  si  fréquemment  dans  les  recherches  des  analystes 
modernes.  Si  l'on  envisage,  dans  les  formules  (i  i)  et  (12),  a  et  ^ 
comme  les  coordonnées  symétriques  d'un  point  du  plan,  elles  dé- 
finissent une  transformation  plane  dont  on  peut  dire  seulement 
qu'elle  a  lieu  avec  conservation  des  angles;  mais,  si  Ton  regarde  a 
et  p  comme  les  coordonnées  symétriques  d'un  point  de  \a  pseudo- 
sphère, on  reconnaît  que  la  transformation  y  conserve  les  arcs,  et 
par  suite  les  angles  et  les  aires,  ce  qui  est  un  résiiltat  infiniment 
jilus  précis  (').  En  d'autres  termes,  la  transformation  réalise  une 
application  de  la  surface  sur  elle-même  ;  et,  si  l'on  se  reporte  aux 
réstdtats  dun"  683,  on  reconnaîtra  que  cette  application  est  la  plus 
géni5rale  de  toutes  celles  que  l'on  peut  obtenir  (*). 

Si  l'on  considère,  en  particulier,  les  formules  (lo)  et  si  l'on  sup- 


e  proposition  de  \s  manière  suivante  :  soit 

(a-  3)^   -  {«-'fiy 

Celte  équation  ne  peut  admettre  (n"  117)  que  des  solutions  pour  lesquelles  a^  et 
3j  dépendent  d'une  seule  des  variables  a  et  p.  Soit  d'abord 


valeiu'  particulii 


^'h. 
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pose  que  m,  n,  p,  g  y  varient  d'une  manière  continue  en  partant 
des  valeurs  i ,  o,  o,  i ,  on  obtiendra  ainsi  une  déformation  continue 
dans  laquelle  la  surface  ne  cessera  pas  de  coïncider  avec  eUe-même, 
Toute  figure  tracée  sur  cette  surface  subira  une  série  de  déforma- 
tions tout  à  fait  analogues  au  mouvement  d'une  figure  sptérique 
sur  la  sphère  qui  la  contient. 

Noos  reviendrons  plus  loin  sur  les  transformations  définies  par 
les  formules  (lo)  et  (la);  nous  nous  contenterons  de  remarquer 
qu'on  peut  les  obtenir  toutes  par  l'emploi  combiné  de  translations 
parallèles  Ox  et  d'inversions  par  rapport  à  un  point  de  cet  axe. 

786,  Si  nous  avons  étudié  d'abord  les  transformations  qui  con- 
servent l'élément  linéaire,  c'est  qu'elles  permettent,  une  fois 
connues,  d'établir  sans  calcul  les  propriétés  principales  de  la  sur- 
face. D'après  la  forme  même  (4)  de  cet  élément  linéaire,  on  re- 
connaît immédiatement  que,  dans  le  plan,  les  parallèles  à  l'axe 
desy  représentent  des  géodésiques  de  la  surface;  et  de  là  résulte 
immédiatement  que  tes  différentes  géodésigues  de  la  surface 
admettent  pour  images  des  cercles  ayant  leur  centre  sur  l'axe 
des  X. 

Soit,  en  effet,  BMM,  G  un  de  ces  cercles  {fig-  76).  Si  l'on  effectue 
une  inversion  en  prenant  comme  pôle  l'un  des  points  C  où  il 
coupe  l'axe  des  x^  le  cercle  se  transformera  en  une  droite  bmmi 
parallèle  à  l'axe  des_^;  comme  cette  droite  est  l'image  d'une  géo- 
désique  et  que  d'ailleurs  l'inversion  n'a  pas  changé  l'élément  li- 
néaire, on   voit  que  le  demi-cercle  BMM,  C  représente,  lui  aussi, 


c  désignant  une  nouvelle  constante. 

a  est  donc  une  fonction  linéaire  de  a,  et,  de  même,  ^  une 
La  substitution  de  ces  deux  fonctions  linéaires  dans  l'équn 
aisément  qu'elles  doivent  Être  identiques. 

Les  solutions  pour  lesquelles  a,  dépend  de  p  et  S,  de  a  si 
ment  des  précédentes  par  rechange  do  a  et  de  p. 
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une  géodésiqae.  D'ailleurs,  on  peut  toujours  construire  un  tel 
cercle  en  le  définissant  par  la  condition  de  passer  en  un  point  et 
d'j  admettre  une  tangente  donnée;  il  suit  de  là  qu'il  représente  la 
géodésique  laplus  générale  tracée  sur  la  surface.  Ainsi  l'équation 
de  cette  géodésique  sera 

6  etc  désignant  deux  constantes  arbitraires. 


La  représentation  précédente  nous  montre  immédiatement  que, 
par  deux  points  réels  M,  M,  de  la  surface,  on  ne  peut  faire 
passer  qu'' une  ^eot/é^î^ue;  car  il  passe,  par  deux  points  de  la  partie 
supérieure  du  plan,  un  seul  cercle  ayant  son  centre  sur  Ox.  On 
peut,  du  reste,  déterminer  très  simplement  la  distance  géodésique 
de  ces  deux  points  ;  elle  est  égale  à  celle  des  deux  points  /îj,  m,  qui 
leur  correspondent  dans  l'inversion  employée  plus  haut  i^fig-  76). 
Or,  pour  deux  points  situés  sur  une  parallèle  à  l'axe  des  y,  on  a 

,i.-AL. 


l'on  déduit 


,       &«!,  ,       tangMiGB 


Ainsi  la  distance  géodésique  de  deux  points  M,  M,  est  propor- 
tionnelle au  logarithme  du  rapport  anharmonique  des  quatre 
points  M,  M, ,  B,  G  sur  le  cercle  qui  représente  la  géodésique. 

Cette  distance  devenant  infinie  lorsque  l'un  des  points  M,  M)  se 
rapproche  de  l'axe  des  x,  on  peut  dire  que  les  points  de  cet  axe 
représentent   les  points   à    l'infini  de  la  surface.   Quant   aux 
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^joinlsdii  planc[Uî  sont  à  l'infini  dans  toutes  les  directions,  comme 
une  inversion  ayant  son  pôle  sur  O^  les  ramène  tons  à  se  confondre 
avec  ce  pôle,  on  reconnaît  qu'ils  correspondent  tons  à  un  seul 
point  à  l'infini  de  la  surface,  celui  par  lequel  passent  toutes  les 
géodésiques  représentées  par  des  parallèles  à  l'axe  des  j'. 

On  peut  encore  obtenir  la  dislance  géodésique  de  deux  points 
de  coordonnées  sjmclriqnes  a,  ^  et  a, ,  p, ,  en  se  servant  des  for- 
mules (5)  [I,  p.  Sa]  ('),  dans  lesquelles  ou  remplacera  d  par  - 
pour  une  sphère  de  rayon  «,  et  par  — .  pour  une  pseudo-sphère  de 
rayon  a.  On  trouvera  ainsi 


=  R(^,;j,,'„;5), 


(a- 

-P)(Pi-",) 

'■frri 


=  R(^,. 


0). 


787.  Nous  allons  maintenant  nous  occuper  des  cercles  gcodé- 
siques  et  de  leur  représentation  sur  le  plan.  On  a  vu  au  Chapitre 
précédent  que  les  géodésiques  normales  à  un  cercle  géodésique 
dont  le  rayon  est  différent  de  a  vont  toutes  passer  par  un  point  fixe 
on  sont  toutes  normales  à  une  autre  géodésique  (n"  780). 

D'après  cela,  prenons  dans  le  plan  tous  les  cercles  ayant  leur 
centre  sur  Ox  et  passant  par  un  point  M;  leurs  trajectoires  ortho- 
gonales représenteront  des  cercles  géodésiques  de  la  surface.  Or  ces 
Irajeetoires  orthogonales  sont,  comme  on  sait,  des  cercles  admettant 
pour  axe  radical  l'axe  des  x  et  pour  points  limites  le  point  M  et 
son  symétrique  par  rapport  à  Ox.  Ainsi  : 

Tous  les  cercles  géodésiques  de  rayon  moindre  que  a  sont 
représentés  par  des  cercles  ne  coupant  pas  l'axe  des  x. 


Construisons  maintenant,  dans  le  plan,  tous  les  cercles  ayai 
centre  sur  Ox  et  normaux  à  un  cercle  fixe  (G)  dont  ie   cen 


;leur 


(I)  Le  lecteur  est  prié  de  tenir  compte  de 
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trouve  aussi  sur  Ox.  D'après  la  proposition  que  nous  avons  rap- 
pelée, leurs  trajectoires  orthogonales  représenleronl  des  cercles 
géodësiques  parallèles  à  une  g-éodésique  et,  par  suite,  de  rayon  plus 
grand  que  a.  Or  ces  trajectoires  orthogonales  sont  les  cercles 
passant  par  l'intersection  de  (C)  avec  Ox.  Ainsi  : 

Tous  les  cercles  géodésiques  de  rayon  supérieur  à  a  sont  re- 
présentés par  des  cercles  coupant  l'axe  des  x  en  deux  points 
réels  et  distincts. 

Le  rapprochement  des  deux  résultats  précédents  montre  c]ne  : 

Les  cercles  géodésiques  de  rayon  a  sont  représentés  par  des 
cercles  tangents  à  Vaxe  des  x. 

788.  On  peut  vérifier  et  confirmer  ces  différents  résultats  en 
appliquant  à  la  recherche  des  cercles  géodésiques  la  formule  donnée 
aun"  653.  Un  calcul  que  nous  omettons  montre  que  l'ijquation  gé- 
nérale du  cercle  géodésique  ajant  pour  courbure  -  csL 

(17)  (^-/i)=  +  0--0^=;^§- 

Ainsi  les  cercles  de  la  surface  ont  bien  pour  images  les  cercles 
du  plan. 

Soit(C)  le  cercle  du  plan  représenté  par  l'équation  précédente  : 
cherchons  son  intersection  avec  l'axe  des  x.  Si  nous  faisons  j^=^  o, 
nous  trouverons 

les  valeurs  de  x  fournies  par  cette  équation  seront  réelles  et  iné- 
gales, égales,  ou  imaginaires  suivant  que  p  sera  supérieur,  égal,  ou 
inférieur  à  a. 

Le  cercle  (C)  fait  avec  l'a.te  des  x  un  angle  o  qui  est  défini  par 
la  formule 


yv- 


d'où  l'on  déduit 
,(H) 
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Ainsi  la  courbure  du  cercle  géodésique  dépend  uniquement 
de  l'angle  sous  lequel  son  image  (G)  coupe  l'axe  desx. 

789.  Pour  le  plan  et  pour  la  sphère,  les  cercles  géodésiques, 
c'est-à-dire  les  lignes  dont  la  courbure  est  constante,  peuvent  être 
regardés  aussi  comme  lieux  des  points  qui  sont  à  une  dislance 
donnée  d'un  centre  fixe.  Cette  propriété  fondamentale  ne  s'étend 
pas  complètement  à  la  pseudo-sphère  :  pour  toute  surface  à  courbure 
constante,  les  lignes  parallèles  à  un  cercle  géodésique  sont  elles- 
mêmes  des  cercles  géodésiques;  mais,  dans  le  cas  de  la  pseudo- 
sphèrederajon-5!,les  géodésiques  normales  àun  cercle  géodésique 
ne  vont  concourir  en  un  point  réel  situé  à  distance  finie  que  si  la 
courbure  du  cercle  est  supérieure  à--  C'est  ce  que  montre  d'ailleurs 
le  calcul  suivant  : 

D'après  les  formules  (it>),  le  lieu  des  points  à  la  distance  d  du 
point  (a;(i,  jo)  sera  défini  par  l'équation 

(19)  (a;  — 3'(,)î-i-(j-vyo?=4r/ocos2^.. 

Idenlifions-la   avec   l'équation   (i^)  d'un  cercle  de  courbure  -; 
nous  aurons 

on  déduJi  de  là 


et  cette  équation  ne  fournira  pour  d  une  valeur  réelle  que  si  p  est 
inférieur  à  a.  Dans  ce  cas,  nous  l'avons  vu,  le  cercle  (C)  sera  loul 
entier  au-dessus  de  O^.  Les  coordonnées  x^-,  yo  ^^  point  du  plan 
qui  correspond  au  centre  du  cercle  seront 

(21)  «■,  =  /(,        Jo=  -/«'— P^- 


Ce  point  sera  le  centre  du  cercle  de  rajon  nul  paf 
section  du  cercle  (C)  avec  l'axe  des  x. 
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790.  Parmi  les  cercles  géodésiques,  ceux  qui  ont  des  centres  soni, 
seuls  des  cercles  finis;  les  autres  admettent  un  ou  deux  points  réels 
à  l'infini  suivant  que  p  est  égal  ou  supérieur  à  a;  on  ne  peut  donc 
se  proposer  d'évaluer  la  longueur  d'une  circonférence  ou  l'aire 
d'un  cercle  géodésiquc  que  dans  le  cas  où  p  est  intérieur  à  a.  Si 
l'on  emploie  l'équation  (17)  et  si  l'on  pose 


la  formule  (4)  nous  donnera 


a  circonférence  géodésique  s 


J^        P 


Si  l'on  introduit,  au  lieu  de  la  courbure  géodésique,  îa  distance 
u  centre  d,  définie  par  l'équation  (20},  on  trouvera 


(,3) 

I.  =  „(.=-.-=). 

Qo.nl  à  In 

surface  S  du  cercle,  elle  est  do 

(■M) 

s.(i-..)„., 

qui  se  déduit  immédiatement  de  la  formule  (11)  [p.  126],  En  rem- 
plaçant L  par  sa  valeur,  on  trouve 

791.  Nous  allons  maintenant  revenir  aux  transformations  qui 
conservent  l'élément  linéaire  et  en  donner  la  classification,  qui 
ne  peut  être  précise  que  si  l'on  y  fait  intervenir  les  propriétés  des 
cercles  géodésiques, 

.  Considérons  d'abord  celles  quisont  définies  par  les  formules  (10) 
et  cberchons  s'il  existe  des  points  qui  ne  sont  pas  dé[jlacés  par  la 
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tfansformalion.  Pour  cela,  faisons  a  =  a|,^  =  ^i;aelfi  seronl  le 
racines  de  l'équation 

(26)  j,sS_i-(^_„j)^_„=o. 

CeLLe  équation  à  coefficients  réels  admet  deux  racines,  imag 
naires  ou  réelles.  Désignons-les  par  3',  a"  ;  les  quatre  points  défini 
par  les  équations 


v  —  iy=z 
X  -\-  iy  ^  z 
■x-iy  =  z 


ne  seront  pas  déplacés  par  la  déformation.  Pour  les' deux  derniers 
on  A  y  =  0;  ils  seront  donc  à  l'infini  sur  la  surface.  Les  deux  pre- 
miers, au  contraire,  seront  à  distance  finie,  au  moins  tant  que  z' 
sera  différent  de  z".  Mais,  pour  compléter  la  discussion,  nous 
allons  examiner  successivement  les  différents  cas  : 

i"  Supposons  d'abord  les  racines  2',  s" imaginaires;  elles  seront 
nécessairement  conjug;uées.  Des  quatre  points  du  plan  définis  par 
les  équations  précédentes,  les  deux  premiers  seulement  seronl 
réels  ;  mais,  comme  ils  sont  placés  symétriquement  par  rapport  à 
l'axe  des  x,  un  seul  correspondra  à  un  point  réel  M  de  la  surface. 
Ainsi  un  seul  point  réel  de  la  surface  sera  demeuré  immobile; 
tous  les  autres,  étant  assujettis  à  rester  à  une  distance  invariable 
de  M,  se  déplaceront  sur  les  cercles  géodésiques  de  la  surface 
décrits  du  point  M  comme  centre.  Dans  ce  cas,  la  substitution  est 
dite  elliptique,  d'après  M.  Klein  (');  elle  peut  se  ramener  à  la 
forme 

ov'i  9  est  réelle.  Si  l'on  déforme  la  surface  de  manière  que  toutes 
les  géodésiques  qui  passent  par  M  deviennent  des  méridiens,  l'élé- 
ment linéaire  se  ramènera  à  la  forme  (28)  (n"  778),  et  la  formule 


(')  Klein  (F.),  Matheinalhche  Aiutalen,  t.  XIV,  p 
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précédente  définira  simplement  une  rotation  d'angle  9  autour  de 
l'axe  de  révolution.  C'est  ce  que  l'on  reconnaît  d'ailleurs  en  eff'ec- 
tiianl  la  substitution  définie  par  les  formules 

qui  ramène  l'élément  linéaire  de  la  surface  à  la  forme 

(33)  ds-'=  a'-ïdii^-^-  /g"— g   "V^pil 

La  transformation,  exprimée  à  l'aide  des  variables  u  et  v,  esl 
alors  définie  par  les  t'ornudus 

(34)  «  =  "„      ^  =  ^i-e. 

2"  Supposons  maintenant  les  racines  z',  s"  réelles  et  inégales. 
Les  deux  équations  (27),  (s8)  définiront  des  points  imaginaires; 
la  transformation  ne  laissera  invariables  que  les  deux  points  du 


qizi  correspondent  à  des  points  à  l'infini  delà  surface;  le;  forimdes 
qui  la  définissent  admettront  la  forme  canonique 

ofi  k  désigne  une  constante  réelle.  La  transformation  laissant  inva- 
riables deux  points  réels  à  l'infini,  nous  dirons  avec  M,  Klein  que, 
dans  ce  cas,  elle  est  hyperbolique.  Nous  allons  démontrer  qu'ici 
encore  on  peut  déformer  la  surface  de  telle  manière  que  la  trans- 
formation se  réduise  à  une  simple  rotation. 

On  pourrait  d'abord  établir  ce  résultat  en  effectuant  le  change- 
ment de  variables  défini  par  les  formules 

l'élément  linéaire  serait  ramené  à  la  forme 

(38)  ds'-=  aUdu^-h(^"~^  "Vrfi'M, 
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f.l  la  transformai  ion  serait  exprimée  par  les  formules 
(39)  Ui=u,        c  =  Ci^-'log/;, 

qui  définissent  une  rotation  égale  à  \ogk  pour  l'une  des  surfaces  de 
révolution  admettant  l'élément  linéaire  (38).  Mais  on  peut  encore 
employer  les  considérations  géométriques  suivantes. 
Des  équations  (36),  on  déduit 

ce  qui  montre  que,  dans  le  plan,  la  transformation  laisse  invariables 
tous  les  cercles  (C)  passant  par  les  deux  points  z',  ^,  définis  par 
les  formules  (35)..  Donc,  sur  la  surface,  elle  laissera  invariables 
tous  les  cercles  géodésiques  (C)  ayant  pour  images  les  cercles  (C), 
c'est-à-dire  ayant  en  commun  deux  points  à  l'infini.  Nous  allons 
montrer  que  la  surface  peut  être  déformée  et  transformée  en  une 
surface  de  révolution  dont  les  cercles  (C)  seront  les  parallèles. 

Pour  cela,  il  suffit  de  remarquer  que  les  cercles  (C)  du  plan 
passant  par  les  deux  points  réels  s',  s"  admettront  pour  trajectoires 
orthogonales  des  cercles  (D)  ayant  leur  centre  sur  la  droite  z' z", 
c'est-à-dire  sur  l'axe  des  x.  Ces  cercles  (D)  seront  donc  l'imagi; 
d'une  famille  de  géodésiques  (D')  tracées  sur  la  surface  et  coupant 
à  angle  droit  tous  les  cercles  (C).  Comme,  au  nombre  de  ces 
cerclesj  il  y  en  a  un,  représenté  par  le  cercle  (C)  décrit  sur  z' i" 
comme  diamètre,  qui  se  réduit  à  une  géodésique,  on  voit  que  toutes 
tes  géodésiques  (D')  seront  normales  à  une  même  géodésique 
et,  par  suite,  pourront  être  transformées  dans  les  méridiens  d'une 
surface  de  révolution  dont  l'élément  linéaire  sera  donné  par  la 
formule  (38).  La  transformation,  laissant  invariables  les  parallèles 
de  cette  surface,  se  rédiiira  nécessairement  à  une  simple  rotation 
autour  de  cet  axe. 

3°  Enfin,  si  les  racines  s',  s"  sont  égales,  la  forme  canonique  de 
la  transformation  est  la  suivante  : 


(A<) 


Lsformation  est  dite  alors  parabolique;  elle  laisse  ln\i 
seul  point  réel,  à  l'infini, 


yGoosle 


Si  l'on  effectue  la  subsLiUition 

rniément  linéaire  esl  ramené  à  la  forme 

et  la  Lvansfonnation  s'exprime  par  les  formules 

qui  montrent  qu'ici  encore  on  peut  la  ramener  à  nue  roLalion. 

En  résume,  les  trois  types  de  transformations  définis  par  les 
formules  (lo)  sont  représentés  par  des  rotations  des  trois  sur- 
faces distinctes  de  révolution  à  courbure  constante  négative. 

792.  Nous  dirons  peu  de  mots  des  transformations  correspon- 
dantes anx  formules  (12);  elles  se  ramènent  aux  précédentes  suivies 
de  celle  qui  est  définie  par  les  équations 

et  qui  équivaut  à  une  ti'an  s  formation  par  symétrie,  relative  à  l'ax(! 
des^.  Nous  nous  contenterons  de  remarquer  qu'en  général  eWe.f^ 
déplacent  tous  les  points  de  la  surface  sitiiés  à  distance  finie.  Si 
en  effet,  dans  les  formules  (i  3),  l'on  fait  fi  ^  a,  et  a  =^  fi, ,  on  est 
conduit  aux  deux  équations 


p4 

■  —  n  =  o 

,        (7- 

qui  donnent 

toutes  les  foi; 

■y  que  1 

l'on  a 

J-  =  t>, 

Mais,  si  la  somme  précédente  q  -+-  m  est  nulk;.  les  formules  (la) 
prennent  la  forme  siiivante  : 

Elles  définissent  une  inversion  ajant  son  pôle  sur  0;^^;  tous  les 
points  situés  sur  le  cercle  principal  de  cette  inversion  demeure- 
ront invariables  par  la  transformation.  On  dit  quelquefois  que  la 


y  Google 


LES    SURFACES    A    COURBliBB    TOTALE    NKOATIVK.  409 

figure  primitive  el  sa  transformée  sont  symétriques  par  rapport  à 
ce  cercle  principal;  la  transformation  est  alors  involutive. 

793.  Nous  pouvons  maintenant  indiquer  de  la  manière  la  pins 
nette  les  analogies  et  les  différences  entre  la  géométrie  du  plan  et 
celle  des  diverses  surfaces  à  courbure  constante.  Pour  toutes  ces 
surfaces,  il  passe  une  géodésique  et  une  seule  par  deux  points 
donnés;  toutefois,  si  la  surface  a  sa  courbure  positive  et  si  les  deux 
points  correspondent  à  deux  points  diamétralement  opposés  de  la 
sphère,  il  passera  une  infinité  de  lignes  géodésiques  par  ces  deux 
points.  Toute  figure  tracée  siu-  l'une  de  ces  surfaces  peut  subir 
un  mouvement  de  déformation  dans  lequel  les  angles  et  les  lon- 
gueiirs  ne  sont  pas  altérés  et  qui  dépend  de  trois  constantes  arbi- 
traires; c'est-à-dire  que  l'on  peut  amener  deux  quelconques  de  ses 
points  A  et  B  à  coïncider  avec  deux  autres  points  quelconques  A, 
et  B)  de  la  surface,  pourvu  que  les  distances  géodésiques  ÂB  et 
A|  B)  soient  égales.  Il  résulte,  d'ailleurs,  du  théorème  de  Gauss  re- 
latif àla  courbure  totale  que  cette  propriété  fondamentale  convient 
seulement  aux  surfaces  à  courbure  constante. 

En  ce  qui  concerne  les  cercles  géodésiques,  c'est-à-dire  les 
courbes  dont  la  courbure  géodésique  est  constante,  une  propriété 
commune  rapproche  les  trois  surfaces  :  toute  courbe  parallèle  à  im 
cercle  géodésique  est  un  cercle  géodésique.  Mais,  si  l'on  veut  ap- 
profondir, on  constate  des  propriétés  particulières  aux  surfaces  à 
courbure  constante  négative.  Tandis  que,  dans  les  surfaces  à  cour- 
bure positive  ou  nulle,  tout  cercle  géodésique  peut  être  défini 
comme  le  lieu  des  points  situés  à  la  même  distance  d'un  centre  fixe, 
il  peut  se  faire,  dans  les  surfaces  à  courbure  négative,  qu'un  cercle 
géodésique  n'ait  pas  de  centre  :  les  géodésiques  normales  à  un 
cercle  géodésique  concourent  en  un  point  situé  à  distance  finie, 
ou  bien  elles  concourent  en  un  point  à  l'infini,  ou  enfin,  elles  n'ont 
aucun  point  réel  commun  à  distance  finie  ou  à  l'infini  ;  ce  dernier 
cas  se  présente,  en  particulier,  pour  les  géodésiques  normales  à 
une  géodésique. 

Pour  les  triangles  géodésiques,  il  résulte  du  théorème  de  Gauss 
{n*  641)  que  la  somme  des  angles  est  supérieure,  égale  ou  infé- 
rieure à  7T,  suivant  que  la  courbure  est  positive,  nulle  ou  négative. 
h'excès  dans  le  premier  cas,  le  déficit  dans  le   troisième,  sont 
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-  CHAPITRE    ^ 


égaux  à  la  surface  du  triangle  multipliée  parla 
courljure. 


794.  Appliquons  ces  remarques  à  l'éLutle  des  problèmes  les  plus 
simples  qui  se  présentent  au  début  de  la  Géométrie  plane.  Nous 
reconnaissons  immédiatement  que  deux  géodésiqnes,  perpendicu- 
laires à  une  troisième  géodésique,  se  rencontrent  toujours  si  la 
courbure  est  positive  et  ne  se  rencontrent  jamais  si  elle  est  nulle  ou 
négative.  Ainsi,  pour  les  surfaces  à  courbure  négative  comme  pour 
le  plan,  on  ne  peut  mener  par  un  point  qu'une  géodésique  per- 
pendiculaire à  une  géodésique  donnée.  Et  d'ailleurs,  si  l'on  fait 
usage  de  la  représentation  que  nous  avons  étudiée  dans  ce  Cha- 
pitre, on  reconnaîtra  que  l'on  peut  toujours  en  mener  une. 

Proposons-nous  maintenant  de  voir  ce  que  devient  la  théorie  des 
parallèles.  Étant  donnée  une  géodésique  (^)  et  un  point  M,  cher- 
chons s'il  existe  des  géodésiqnes  passant  par  M  et  ne  rencontrant 
pas  {g).  Cela  est  évidemment  impossible  dans  le  cas  de  la  sphère 
où  deux  géodésiqnes  se  rencontrent  toujours.  Dans  le  plan  tel  que 
nous  l'étudions  lorsque  nous  admettons  le  postulatum  d'Euclide,  il 
y  a  une  seule  géodésique  ne  rencontrant  pas  (^)  et  passant  en  M; 
c'est  la  parallèle  à  (^g)  menée  par  le  point  M.  Considérons  mainte- 
nant une  surface  à  courbure  négative.  En  faisant  usage  des  trans- 
formations que  nous  avons  indiquées,  on  peut,  sans  diminuer  la 
généralité,  admettre  que  [g)  est  représentée  par  l'ase  Aesy  {fig-  77). 


Alors  il  y  aura  deux  géodésiqnes  passant  en  M  et  rencon- 
trant (g)  à  l'infini.  L'une  sera  représentée  par  la  parallèle  MP  à 
l'axe  des  /;  l'autre  par  le  cercle  OMQ  tangent  à  l'origine  au  même 
axe.  Ainsi  : 
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Une  géôdésique  réelle  peut  être  considérée  comme  ayant  o, 
I  ou  .2  points  réels  à  l'infini  suivant  qu'elle  appartient  aux 
surfaces  à  courbure  positive,  nulle  ou  négative. 

On  voit  ici  que  les  géodésiques  passant  en  M  se  divlseroiiL  en 
deux  classes;  les  unes,  représentées  par  les  cercles  qui  pénètrent 
dans  l'angle  PMO,  couperont  la  géôdésique  proposée  {g)  ;  les  autres, 
ayant  pour  images  les  cercles  qui  pénètrent  dans  l'angle  OMR,  ne 
rencontreront  pas  [g).  Menons  du  point  O  comme  centre  un 
cercle  MS  passant  par  M;  ce  cercle  représente  la  géôdésique  menée 
par  le  point  M  perpendiculairement  à  [g).  H  est  d'ailleurs  aisé  de 
voir  que  les  deux  angles  SMO  et  SMP  sont  égaux.  D'après  cela, 
toutes  les  géodésiques  passant  en  M  et  faisant  avec  la  géôdésique 
normale  un  angle  inférieiir  à  SMO  couperont  la  géôdésique  {g)\ 
au  contraire,  celles  qui  feront  un  angle  supérieur  à  SMO  ne  ren- 
conti-eront  pas  [g).  Pour  cette  raison,  on  a  donné  à  SMO  le  nom 
A'angle  de  parallélisme.  On  peut  obtenir  son  expression  en  fonc- 
tion de  la  distance  du  point  M  à  la  géôdésique  [g).  Cette  distance, 
étant  celle  des  deux  points  M  et  S,  s'obtient  par  la  simple  applica- 
tion de  la  formule  donnée  au  n"  786.  On  a,  en  la  désignant  parp, 

MOR 


p 

,           "     a              ,              MOR 
tang—— 

D'autre  part,  o 

na 

SMO  =  SMP  =  MOR, 

Je  sonc  que,  si 
viendra 

l'ou  désigne  par  n(/i)  î'angle  du  p 

(46)  \.sa?_-a{p)^.e~',  taiii,'n(/j)=  jj^- 

Il  résulte  de  cette  formivle  que,  lorsque  /'  varie  de  o  à  w,  ^{p) 
décroit  de-  à  o. 

79S.  On  sait  que,  dans  une  étude  approfondie  des  principes  de 
la  Géométrie,  Gauss,  Lobatschefskj  et  Boljai  ont  montré  que  le 
célèbre  postulalnm  d'Euclide  ne  doit  pas  être  considéré  comme 
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4ia  LIVRE    VII.    CHAPITRE    XI. 

compris  dans  les  autres  axiomes  ou  dans  les  faits  d'expérience  que 
nous  invoquons  d'une  manière  plus  ou  moins  explicite  au  début  de 
la  Géométrie.  Les  reclierches  de  ces  géomètres  et  de  leurs  succes- 
seiirs  nous  ont  montré  qu'il  est  possible  de  constituer,  sans  ad- 
mettre le  postulatum  d'Ëuclide,  une  géométrie  où  toutes  les  pro- 
positions s'encLaînent  sans  conduire  à  aucune  contradiction  et  qui 
comprend  comme  cas  limite  la  géométrie  d'Ëuclide  et  de  Legendre. 
Cette  théorie  phis  générale  à  laquelle  Lobatschefsky  avait  donné 
le  nom  de  Pangéométrie,  et  que  l'on  s'accorde  aujourd'hui  à  dési- 
gner sous  le  nom  de  Géométrie  non  euclidienne,  concorde  entiè- 
rement, dans  le  cas  du  plan,  avec  celle  que  nous  venons  de  déve- 
lopper pour  les  surfaces  à  coiirbure  constante  négative,  Cette 
remarque,  développée  d'une  manière  complète  par  M.  Beltrami('), 
se  justifie  de  la  manière  suivante  : 

Il  suffit  de  se  reporter  au  Traité  d'Ëuclide  pour  reconnaître  que 
toutes  les  propositions  qui  reposent  sur  la  notion  dn  déplacement 
d'une  figure  invariable  s'appliquent  aux  diverses  surfaces  à  cour- 
bure constante,  pourvu  qu'on  y  remplace  les  droites  du  plan  par  les 
géodésiques  de  la  surface.  Le  fait,  admis  dans  les  éléments,  que 
l'on  ne  peut  mener  plus  d'une  droite  par  deux  points,  exclut  les 
surfaces  à  courbure  positive.  H  suit  de  là  que  toiite  Géométrie 
dans  laquelle  on  n'ajoutera  pas  le  postulatum  d'Ëuclide  aux  faits 
antérieurement  admis  devra  convenii'  aux  surfaces  à  courbure 
constante  négative  aussi  bien  qu'au  plan.  Telle  est,  dans  ses  traits 
généraux,  l'explication  que  nous  devons  à  M,  Beltrami  de  l'analogie 
complète  qtii  existe  entre  la  géométrie  non  eucHdienne  du  plan  et 
celle  des  surfaces  à  courbure  constante  négative.  Nous  nous  con- 
tenterons de  ces  indications  rapides  et  nous  renverrons,  pour  plus 
de  détails,  à  l'élégant  Mémoire  de  M.  Beltrami. 

796-  L'étude  détaillée  que  nous  venons  de  faire  nous  permet  de 
résoudre  simplement  une  question  dont  la  solution  nous  sera  né- 


(')  Beltrami  (E.),  Essai  d'interprêlation  de  la  Géométrie  non  euclidienne 
(Annales  de  l'École  Normale,  V  série,  t.  VI,  p.  3Ô6;  1869)-  Ce  Mémoire,  traduit 
de  l'italien  par  M.  Hoiiel,  a  paru  en  186S  dans  le  tome  VI  du  Giornale  di  Mate- 
matiche.  { Voir  aussi  daaa  le  mène  Tolurae  des  Annales,  p.  357,  ud  autre  Mémoire 
de  M.  Beltrami,  intitulé  :  Théorie  fondamentale  des  espaces  de  courbure  con- 
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cessaire  dans  le  Chapitre  suivant.  Nous  avons  pris  comme  point  de 
départ  la  réduction  de  l'élément  linéaire  d'une  surface  de  courbure 
constante  négative  à  la  forme  (i).  Nous  savons,  d'ailleurs  (n"  683), 
que  cette  réduction  est  possible  d'une  infinité  de  manières.  Pro- 
posons-nous de  rechercher  le  changement  de  coordonnées  le  plus 
général  qui  conserve  celte  forme  de  l'élément  linéaire.  Pour  ré- 
soudre cette  question,  il  suffit  de  remarquer  que,  dans  la  forme  (i) 
de  l'élément  linéaire,  les  courbes  de  paramètre  c  sont  des  géodé- 
siques  passant  toutes  par  un  même  point  à  l'infini  de  la  surface,  les 
courbes  de  paramètre  a  sont  les  trajectoires  orthogonales  de  ces 
génératrices.  Il  suit  de  là  que,  si  l'on  veut  conserver  la  forme  de 
l'élément  linéaire,  tlsera  nécessaire  et  suffisant  de  prendre,  pour  les 
courbes  nouvelles  de  paramètre  i^,  toutes  les  géodésiques  repré- 
sentées par  des  cercles  tangents  les  uns  aux  autres  en  un  point 
déterminé  de  l'axe  des  x  et,  pour  les  courbes  de  paramètre  u',  les 
trajectoires  orthogonales  de  ces  géodésiqiies.  En  d'autres  termes,  il 
suffira  d'effectuer  une  inversion  par  rapport  à  un  point  quelconque 
de  l'axe  des  x.  Les  formules  qui  résolvent  la  question  proposée 
seront  donc  les  suivantes 


(47) 


_,).- 


si  l'on  substitue  à  h  et  à  f  les  variables  x  et  y  qu 
l'équation  (4);  ou  bien 


si  l'on  conserve  les  variables  u  et  c.  On  voit  que  le  changement  de 
coordonnées  dépend  d'une  seule  constante  arbitraire  a. 

797.  Nous  venons  d'étudier  les  surfaces  à  courbure  constante 
négative  en  faisant  usage  d'une  représentation  conforme  de  la  sur- 
face qui  repose  tout  entière  sur  l'expression  (4)  de  l'élément  li- 
néaire, il  ne  sera  pas  inutile  de  montrer  comment  on  peut  obtenir 
cette  représentation  de  la  surface,  et  d'autres  encore,  par  l'emploi 
de  quelques  considérations  géométriques  très  simples. 

Étant  donnée  une  sphère  (S),  de  rayon  a,  effectuons  la  projection 
stéréo  graphique  de  cette  surface  sur  le  plan  (P)  d'un  de  ses  grands 
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cercles  en  prenant  comme  poinl  de  vue  l'un  des  pôles  A  de  ce  grand 
cercle..  On  sait  que,  dans  celle  représentation,  les  angles  seront  con- 
servés et  que  les  cercles  se  transformeront  en  cercles.  D'après  cela, 
soient  (G)  et  (C)  deux  cercles  de  la  sphère  ;  ils  admettront  comme 
projections  stéréographiques  deux  cercles  (c)  et  (c')  qni  se  cou- 
peront sous  le  même  angle  que  (C)  et  (C).  Cet  angle  peut  être 
calculé  de  la  manière  suivante. 

Soient  O  le  centre  de  (S),  a  et  a'  les  pôles  par  rapport  à  (S)  des 
plans  de  (C)  et  de  (C);  il  esl  clair  que  l'angle  f  de  ces  deux  cercles 
sera  égal  à  celui  des  deux  sphères  qid  ont  pour  centres  a  et  a'  et 
passent  respectivement  par  (C)   et  (C).   Or,  les  rayons  de  ces 

sphères  étant  V  Oœ  —  a^,  \Oci.'   —  a'',  on  aura 


Telle  est  la  formule  qui  fera  connaître  l'angle  es  des  deux  cercles 
(C),  (C)  ou,  ce  qui  est  la  môme  chose,  des  cercles  (c)  et  (c')  de  la 
cai'te.  Cela  posé,  supposons  que  le  cercle  (C)  vienne  coïncider 
avec  le  cercle  à  l'infini  de  la  sphère,  c'est-à-dire  qu'il  se  trouve 
aussi  sur  la  sphère  de  rayon  nul  ayantA  pour  centre.  Sa  projection 
stéréographique  sera  un  cercle  (K.)  que  nous  appellerons  cercle 
fondamental  et  qui  sera  décrit  de  O  comme  centre,  dans  le  plan 
(P),  avec  le  rayon  ai.  Quant  au  pôle  a',  il  viendra  coïncider  avec  O, 
La  formule  précédente  nous  donnera  donc,  pour  l'angle  s  de  (c) 
avec  le  cercle  fondamental  (K),  l'expression 

j5  désignant  le  rayon  de  courbure  géodésique  du  cercle  (C),  qui  est 
évidemment  égal  à  la  tangente  menée  du  pôle  a  à  la  sphère  (S). 

798.  La  formule  précédente  joue  un  rôle  essentiel  dans  la  pro- 
jection stéréographiqiie;  car  elle  permet  de  calculer  la  courbure 
géodésique  d'un  petit  cercle  de  la  sphère  au  moyen  de  l'angle  ^ 
qui  n'est  autre  que  l'angle  de  la  représentation  de  ce  petit  cercle 
sur  la  carte  avec  le  cercle  fondamental  (K). 

On  en  déduit,  en  particulier,  que  tous  les  grands  cercles  de  la 
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sphère  sont  représentés  en  projection  par  des  cercles  iiormaii\  iiu 
cercle  fondamental. 

Ainsi  la  projection  stéréo  graphique  de  la  sphère  permet  d'ob- 
tenir une  carte  de  toute  surface  à  courbure  constante  positive 
dans  laquelle  les  géodésiques  sont  représentées  par  des  cercles 
normaux  à  un  cercle  Jixe  dont  le  rayon  est  imaginaire. 

Si  l'on  désigne  par  x  ei  y  les  coordonnées  du  point  de  la  carte 
par  rapport  à  des  axes  rectangulaires  dont  l'origine  est  en  O,  an 
centre  du  cercle  fondamental,  l'élément  linéaire  de  la  sphère  se 
déterminera  sans  difficulté;  on  trouvera 

(50)  rf,.^f41^r!±4ii. 

Supposons  maintenant  que  l'on  change  a  en  ai  :  la  courbure  de 
la  surface  deviendra  négative  et  égale  à — ^;  l'expression  précé- 
dente de  1  clément  linéaire  se  transformera  dans  la  suivante 

r|ui  conviendra  aivx  surfaces  à  courbure  négative,  he  cercle  fonda- 
mental (K)  deviendra  réel,  et  les  géodésicjues  seront  représentées 
par  les  cercles  orthogonaux  à  ce  cercle  réel.  Les  cercles  géodé- 
siques de  la  surface  seront  représentés  encore  par  des  cercles, 
et  la  formule  (4<))i  oOi  l'on  changera  a  en  ai,  nous  donnera,  en  né- 
gligeant im  signe, 

(5^)  oos^^^. 

Ainsi  la  courbure  géodésique  -  de  tout  cercle  de  la  surface  sera 
une  fonction,  déterminée  par  l'équation  précédente,  de  l'angle  tp 
sous  lequel  le  cercle  qui  le  représente  sur  la  carte  coupe  le  cercle 
fondamental  (K). 

Il  suffira  maintenant  d'appliquer  à  la  représentation  précédente 
une  inversion  qui  transforme  le  cercle  (  K.)  en  une  droite  pour  re- 
trouver toutes  les  propriétés  que  nous  avons  étudiées  au  début  de 
ce  Chapitre. 
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799.  Dans  ses  études  sur  la  géométrie  des  surfaces  à  courbure 
constante,  M.  Beltrarai  a  employé  une  autre  représentation  dont 
nous  avons  déjà  dit  quelques  mots  (n"'  o99  el607)  et  dans  laquelle 
les  géodosiquea  sont  représentées  par  des  droites.  Ou  pe\it  très 
simplement  la  rattacher  aux,  précédentes. 

Considérons  d'abord  les  surfaces  à  courbure  positive.  Si  l'on  ef- 
fectue une  projection  de  la  sphère  sur  un  plan  en  prenant  pour 
point  de  vue  le  centre  de  la  sphère,  on  réalisera  nne  représenta- 
tion de  cette  surface  qui  cessera  à  la  vérité  d'être  conforme,  mais 
dans  laquelle  les  géodésiques  seront  représentées  par  des  lignes 
droites  indéfinies. 

Désignons  par  x,y  et  par  X.,  Y  les  coordonnées  des  deux  points 
qui  sont  respectivement  la  projection  stéréographique  et  la  pro- 
jection centrale  du  même  point  de  la  sphère  ;  un  calcul  facile  don- 
nera les  relations 

l  -iax  ( «^ 

qui  permettent  de  passer  de  l'une  à  l'antre  de  ces  deux  projec- 
tions. On  en  déduit,  en  particulier,  que  l'élément  linéaire  de  toute 
surface  à  courbure  constante  ~.  donné  parla  formule  (5o),  lésera 
aussi  par  la  suivante 

ce  qui  est  pleinement  d'accord  avec  les  formules  du  n"  599. 

800.  On  obtiendrait  immédiatement  le  résultat  analogue  relatif 
aux  surfaces  à  courbure  négative  en  changeant,  dans  la  formule 
précédente,  a,  X,  Y  en  ai,  Xi,  Yi';  mais  on  peut  opérer  directe- 
ment et  sans  passer  par  les  imaginaires,  de  la  manière  suivante, 
qui  a  été  indiquée  dans  un  cas  particulier  par  M.  Blanchi. 

Reprenons,  pour  fixer  les  idées,  la  première  représentation  con- 
forme, dans  laquelle  les  géodésiques  ont  pour  images  des  cercles 
orthogonaux  à  l'axe  des  at,  la  partie  réelle  de  la  surface  étant  re- 
présentée sur  le  demi-plan  situé  au-dessus  de  l'axe  des  x.  Si  l'on 
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effectue  lire  inversion  donL  le  pôle  soil  un  point  quelconque  A  de 
l'espace,  le  plan  de  la  représentation  se  transformera  en  une 
sphère  (2)  passant  par  A,  l'axe  des  x  en  un  cercle  (K)  passant 
également  en  A,  et  le  demi-pian  supérieur  se  projettera  sur  l'une 
des  deiix  calottes  dans  lesquelles  le  cercle  (K)  partage  la  sphère 
(S).  Quant  ans  cercles  qui  représentaient  les  géodésiques,  ils  se 
transformeront  en  des  cercles  normaux  an  cercle  (K).  Nous  avons 
ainsi  une  représentation  géographique  de  la  partie  réelle  de  la  sur- 
face sur  l'une  des  calottes  sphériques  limitées  par  le  cercle  (K.),  les 
géodésiques  étant  figurées  par  des  cercles  normaux  au  cercle  (K). 
Les  plans  de  ces  cercles  passeront  donc  par  le  pôle  P  du  plan 
du  cercle  (K)  et,  par  suite,  si  l'on  eflfectue,  de  ce  point  comme 
centre,  une  projection  sur  un  plan  quelconque,  on  obtiendra  une 
représentation  de  la  surface  dans  laquelle  les  géodésiques  auront 
pour  images  des  lignes  droites.  La  portion  de  la  sphère  qui  repré- 
sentait la  partie  réelle  de  la  surface  se  projettera  tout  entière  sur 
la  partie  du  plan  située  à  l'intérieur  d'une  conique  (C)  qui  sera  la 
perspective  du  cercle  (K).  Les  cercles  de  la  sphère,  qui  représen- 
taient les  cercles  géodésiques  de  la  surface,  se  projetteront  suivant 
des  coniques  doublement  tangentes  à  la  conique  (C). 

Soient  M,  M' deux  points  de  la  sphère  (S),  servant  de  représen- 
tation à  deux  points  m,  m'  de  la  surface.  Désignons  par  Q  et  Q'  les 
deux  points  où  le  cercle  (K)  est  coupé  .par  le  cercle  (D)  qui  lui 
est  normal  et  qui  contient  M,  M'.  Ce  cercle  représente  la  géodé- 
sique  mm',  et  nous  avons  vu  que  la  dislance  mm'  était  définie  par 
l'équation 

mm'r=«logR(M,  M',  Q,  Q'), 

le  symbole  R  désignant,  comme  précédemment,  le  rapport  anliar- 
monique  des  quatre  points  M,  M',  Q,  Q'. 

Joignons  ces  quatre  points  au  pôle  P  du  plan  du  cercle  (K);  les 
droites  PQ,  PQ'  seront  tangentes  à  la  sphère.  Le  lecteur  établira 
aisément  que  le  rapport  enharmonique  R(M,  M',  Q,  Q')  est  la  ra- 
cine carrée  du  rapport  aoharmonique  formé  avec  les  quatre 
droites  PM,  PM',  PQ,  PQ',  c'est-à-dire  avec  les  points  ix,  [a'  qui 
sont,  dans  la  projection  centrale,  les  projections  de  M,  M'  et  les 
points  q,  q'  où  la  droite  [ija' coupe  la  conique  (C)  (Jtg.  78).  Nous 
pouvons  donc  énoncer  le  résultat  suivant  : 

D.  —  II!.  27 
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Dans  la  représenlaiion,  due  à  M.  Beltrami,  des  surfaces  à  cour- 
bure constante  négative,  la  partie  réelle  de  la  surface  est  repré- 
sentée par  les  points  du  plan  situés  à  l'intérieur  d'une  conique  (C); 
les  points  de  la  conique  correspondent  à  des  points  à  l'infini  de 
la  surface.  Les  géodésiques  sont  représentées  par  des  droites,  les 
cercles  géodésiques  par  des  coniques  doublement  tangentes  à  (C). 
La  distance  de  deux  points  représentés  sur  la  carte  par  les  points 
y.  et  y.'  est  égale  à  -  logR,  R  étant  le  logarithme  du  rapport  anliar- 
inonique  formé  par  îes  points  p.,  p'  et  les  deux  points  q,  c/'  où  la 


droite  [J-ij.'  coupe  I; 


,!,,,„  (C). 


801.  Pour  trouver  d'une  manière  simple  les  formules  qui  per- 
mettent de  passer  de  la  représentation  étudiée  au  début  de  ce 
Chapitre  à  celle  de  M.  Beltrami,  nous  supposerons  que  l'on  ait 
choisi  le  point  A  dans  le  plan  (H)  passant  par  l'axe  des  x  et  per- 
pendiculaire au  pian  de  la  carte.  La  partie  supérieure  du  plan 
de  la  carte  se  projettera  cette  fois  suivant  un  hémisphère  de  (S), 
et  il  suffira  ensuite  de  projeter  orthogonalement  les  points  de  cet 
hémisphère  sur  lé  plan  (II)  pour  obtenir  la  représentation  de 
M.  Beltrami. 

Soient  X  ety  les  coordonnées  d'un  point  dans  la  carte  primitive 
el  soient  X,  Z  les  coordonnées  du  point  correspondant  dans  la 
représentation  de  M.  Bellramî.  Le  lecteur  établira  aisément  les  re- 
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qui  permetLenl  de  passer  de  ]'iine  à  l'aulre  de  ces  rcprcsenutions. 
On  en  déduit,  pour  l'élément  linéaire  donné  par  la  formule  (5i), 
l'expression  nouvelle 

qui  concorde  entièrement  avec  la  formule  donnée  an  n"  599. 
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CHAPITRE  XII. 


Résumé  des  résultais  obtenus  dans  les  Chapitres  précédents,  —  Méthode  de  trans- 
formation de  M.  Blanchi,  complétée  par  M,  Lie.  —  Théorèmes  énoncés  en  1870 
par  M.  Bibaucour;  leur  démonstration  par  la  Géométrie.  —  Conséquences  et 
applications  de  la  méthode  de  M.  Bianchi;  on  suppose  la  surface  initiale  rap- 
portée k  ses  lignes  de  courbure.  —  Sjstéme  de  deux  relations  du  premier  ordre 
entre  deuï  solutions  de  l'équation  aux  dérivées  partielles  du  second  ordre  dont 
dépend  la  recherche  des  surfaces  à  courbure  constante.  —  Système  orthogonal 
de  M.  Ribaucour.  —  Transformation  de  M.  BScklund.  —  Propriétés  relatives  à 
la  conservation  des  lignes  de  courbure.  —  Les  transformations  précédentes 
rattachées  â  des  transformations  beaucoup  plus  générales  des  équations  aux 
dérivées  partielles  du  second  ordre. 


802.  Les  résultats  que  nous  avons  obteaus  dans  les  Chapitres 
précédents  et  dont  nous  allons  faire  usage  peuvent  être  résumés 
de  la  manière  suivante  : 

1"  L'élément  linéaire  d'une  surface  (S)  à  courbure  constante 

négative ^  peut,  d'une  infinité  de  manières,  être  ramené  à  la 

foitne 

(1)  </sî=  a'-(iiii^--he^-"di'^). 

Il  suffit  de  prendre  pour  les  lignes  de  paramètre  f  les  géodésiques 
qui  vont  concourir  en  un  point  à  l'infini  de  la  surface.  Lorsque  l'on 
sait  déterminer  les  géodésiques  de  la  surface,  on  peut,  sans  au- 
cune quadrature,  ramener  son  élément  linéaire  à  la  forme  (i);  et, 
lorsqu'on  a  obtenu  cette  forme  avec  un  système  de  variables  u,  c, 
on  la  conservera  avec  tous  les  systèmes  de  variables  u' ,  v'  définis 
par  les  formules 


(^) 


constante  quelconque  (n°  796). 
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2°  L'élément  linéaire  de  la  SHrfat;e  (S)  étant  ramené  à  la  forme 
(1),  les  tangentes  aux  géodésiques  de  paramètre  c  sont  aussi  tan- 
gentes à  une  deuxième  surface  (S,),  lieu  des  centres  de  courbure 
géodésique  des  courbes  «  =  const.  ;  et  elles  sont  normales  à  une 
surface  (S)  dont  la  développée  se  composera,  par  conséquent,  des 
deux  nappes  (S)  et  (S,).  Désignons  par  M,  M,  et  y.  les  trois 
points  en  ligne  droite  qui  se  correspondent  sur  (S),  (S,)  et  (S); 


Si  X,  y,  s  désignentles  coordonnées  de  M  relatives  à  des  axes  fixes, 
celles  de  M,  seront  déterminées  par  les  formules 


„,     .,..-- 

^-r~%' 

et  celles  de  [i  par  les  su 

ivantes  : 

(5)           ->  =  .-..=. 

ày 

Si  l'on  pose  (n"=749et781) 

(6)  e"lqdii-t'  (jidv)  —  dv\ 

q  et  q\  désignant  les  rotations  du  trièdre  (T)  relatif  au  point  M 
de  (S),  l'élément  linéaire  de  (S,  )  aura  pour  expression 

(7)  ds\  —  «ï(dM2+e-^"dt'0, 

de  sorte  que  (S,  )  aura,  comme  (S),  sa  courbure  constante  ot  égale 

Quant  à  la  surface  (S),  comme  ses  deux  rayons  de  courbure 
principaux  M  [a,  M,  p.  ont  pour  valeurs  au  et  a(it  —  i),  ce  sera  une 
surface  W  pour  laquelle  la  relation  entre  les  rayons  de  courbure 
sera 

(8)  R— R'  =  «. 

Réciproquement,  toute  surface  pour  laquelle  les  rayons  de  cour- 
bure seront  liés  par  cette  relation  sera  telle  que  les  deux  nappes 
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do  sa  développée  auront  môme  conrbufc  constante  — ^-  Celte 
proposition,  qui  a  été  démonlrée  au  11°  781,  résulte  aussi  immé- 
diatement des  formules  (10)  du  Tableau  VII  [p.  S^o],  gui  font 
connaître  la  courbure  des  deux  nappes  de  la  développée. 

3°  Il  résulte  enfin  des  propositions  données  aux  n""  757  et  765 
que  les  surfaces  (S)  et  (Si)  se  correspondent,  point  par  point,  de 
telle  manière  que  les  lignes  de  courbure  et  tes  lignes  asympto tiques 
soient  des  lignes  homologues, 

803.  D'après  cela,  supposons  que  l'on  connaisse  une  surface  (S), 

à  courbure -!  dont  on  puisse  déterminer  les  géodésiqiies.  SJ 

l'on  construit  toutes  celles  de  ces  lignes  qui  passent  par  un  même 
point  à  l'infini  et  si  on  leur  mène  des  tangentes,  ces  droites  seront 
aussi  tangentes  à  une  nouvelle  surface  (S,)  que  l'on  déterminera 
évidemment  sans  aucune  intégration,  par  exemple  à  l'aide  des 
formules  (4)-  Celte  surface  (Si)  aura  sa  courbure  constante  et 
égale  à  celle  de  (S);  de  sorte  que  l'on  pourra  ainsi  déduire  de  toute 
surface  (S)  dont  les  géodésiques  seront  connues  une  infinité  de 
surfaces  (S)  ),  qui  dépendront  d'un  paramètre  arbitraire.  Cette  re- 
marque fondamentale  est  due  à  M.  Blanchi  et  a  été  faite  dans  les 
travaux  cités  plus  haut  [p.  SSy].  M,  Bianchi  a  ajouté  que,  si  l'on 
peut  déterminer  les  géodésiques  sur  les  surfaces  (S|),  on  en  déduira 
une  double  infinité  de  surfaces  nouvelles  (Sa  ),  puis  de  celles-ci  des 
surfaces  (Sa),  et  ainsi  de  suite,  indéfiniment.  L'application  de  la 
méthode  exigera  seulement  que  l'on  connaisse  les  géodésiques  des 
surfaces  successives  (Si),  (Sa),  (S3), 

Or,  en  étudiant  la  méthode  précédente,  M.  Lie  a  montré  que, 
pour  chacune  des  surfaces  obtenues,  ta  détermination  des  géo- 
désiques dépend  exclusivement  d'une  quadrature.  Il  suffira 
évidemment  d'établir  ce  résultat  pour  les  surfaces  (S,),  considérées 
comme  dérivant  de  (S).  On  pourrait  le  rattacher  à  la  proposition 
générale  démontrée  au  n"  764;  mais  il  vaut  mieux  le  démontrer 
directement  de  la  manière  suivante. 

Supposons  l'élément  linéaire  de  (S)  ramené  à  la  forme  (1).  La 
surface  (S,)  étant  déterminée  par  les  formules(4),  on  pourra  cal- 
culer son  élément  linéaire  ds,,  que  l'on  exprimera  en  u,  c,  du,  di\ 
Mais,  par  hypothèse,  cet  élément  linéaire  doit  pouvoir  se  r 
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à  la  forme  (7)  qui  donne 

(9)  dv' =  — ^ds\  —  a^du''. 

PorUiit  la  valeur  obtenue  de  ds,  dans  cette  formule,  on  obtiendra 
une  expression  de  df'  de  la  forme  suivante  : 

Une  simple  quadrature  fera  ensuite  connaître  i'';  elle  permetlra 
de  ramener  l'élément  linéaire  de  (S,)  à  la  forme  (7)  ou  à  fa 
forme  (1),  en  changeant  le  signe  de  «;  alors,  d'après  les  résultats 
du  Chapitre  précédent,  on  pourra  obtenir  toutes  les  géodésiques 
sans  nouvelle  intégration.  Ainsi  se  trouve  établie  la  remarque 
essentielle  que  nous  devons  à  M.  Lie. 

On  voit  que  l'application  de  la  méthode  de  M.  Bianchî  exigera 
seulement  une  série  de  quadratures  ;  et  elle  introduira  autant  de  con- 
stantes qu'on  le  voudra,  une  à  chaque  opération.  Nous  laissons  de 
côté,  pour  le  moment,  la  question  de  savoir  si  ces  constantes  sont 
réellement  distinctes. 

804.  C'est  en  1879,  nous  l'avons  dit,  que  M.  Bîancbi  a  fait 
connaître  sa  méthode,  presque  immédiatement  complétée  par 
M.  Lie;  mais,  il  est  juste  de  le  remarquer,  les  propositions  géo- 
métriques sur  lesquelles  s'appuyait  M.  Bianchi  étaient  virtuel- 
lement connues  et  avaient  été  énoncées  en  1870  sous  une  autre 
forme  par  M.  Ribaucour. 

Dans  une  Note  que  nous  avons  déjà  citée  [p.  352],M.  Ribaucour 
fait  connaître  en  effet  le  théorème  suivant,  déjà  démontré  en  partie 
au  n°  762. 

Étant  donnée  une  surjace  (S)  à  courbure  constante  — y  ^  les 
cercles  (G),  de  rayon  a,  décrits  dans  les  différents  plans  tan- 
gents de  la  surface,  des  points  de  cpntact  de  ces  plans  comme 
centres,  sont  normaux  à  une  famille  de  surfaces  (S,), 

Toutes  ces  surfaces  (S,)  ont  aussi  leur  courbure  constante  et 
égale  à  celles  de  (S). 

M.  Ribaucour  s'est  contenté  d'énoncer  cette  proposition,  sans  en 
poursuivre  les  conséquences  ;  mais,  il  est  aisé  de  le  reconnaître,  les 
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surfaces  (S,)  qui  figurent  dans  la  proposition  précédente  sont 
identiques  à  celie  qu'une  première  application  de  la  méthode  de 
M.  Bianchi  ferait  dériver  de  la  surface  (S).  Si  l'on  conserve  en 
effet  toutes  les  notations  des  numéros  précédents,  on  voit  immé- 
diatement que  le  cercle  (C)  de  centre  M  et  de  rayon  «^  MM,, 
décrit  dansle  plan  langent  de  (S),  sera  orthogonal  en  M,  à  \a  sur- 
face que  nous  avons  désignée  par(S,). 

Ajoutons  toutefois  que  la  méthode  de  M.  Ribaucour  met  en 
évidence  un  résultat  très  intéressant  et  que  M.  Bianchi  a  depuis 
généralisé  dans  une  série  de  Mémoires  élégants  :  Toutes  les  sur- 
faces (S|)  normales  aux  cercles  (C)  constituent  l'une  des 
familles  d'un  système  triple  orthogonal.  Cela  résulte  immé- 
diatement de  la  proposition  relative  aux  systèmes  cycliques  établie 
au  n"  477. 

Une  sera  pas  inutile  de  démontrer  géométriquement  le  théorème 
de  M.  Rihaucour.  Nous  ferons  d'abord  la  remarque  suivante. 

Considérons  une  sphère  variable  dont  le  centre  décrive  une 
courbe  et  dont  le  rajon  soit  une  fonction  donnée  de  la  position  du 
centre  sur  la  courbe.  Elle  enveloppera  une  surface  qu'elle  tou- 
chera suivant  \\a  cercle  ;  et,  à  chaque  instant,  la  distance yj  du  plan 
de  ce  cercle  au  centre  de  la  sphère  sera  définie,  en  grandeur  et 
en  signe,  par  la  formule 


R  étant  le  rayon  de  la  sphère  et  s  l'are  de  la  courbe  décrite  par  le 
centre.  Il  résulte  de  cette  formule  que  le  plan  de  contact  ne 
changera  pas  si  l'on  augmente  d'une  quantité  constante  le 
carré  du  rayon. 

D'après  cela,  considérons  une  surface  quelconque  (S),  et  soit  (K.) 
l'une  de  ses  hgnes  de  courbure  ;  les  centres  de  courbure  principaux 
associés  à  celte  ligne  de  courbure  formeront  une  ligne  (D)  qui 
sera  à  la  fois  une  développée  de  (K)  et  une  ligne  géodésique  de 
celle  des  nappes  de  la  développée  de  (S)  sur  laquelle  elle  est  tracée. 
Si  une  sphère  variable  (U),  ayant  son  centre  en  un  point  mde(D), 
louche  la  surface  au  point  correspondant  M  de  (K),  le  plan  de 
contact  de  cette  sphère  avec  son  enveloppe  sera  le  plan  tangent 
en  M  à  (S),  C'est  là  une  propriété  des  développantes  qui  résulte 
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d'ailleurs  de  la  formule  (10).  Si  donc  on  augmente  de  la  constante 
a=le  carré  du  rajon  de(U),  on  obtiendra  une  nouvelle  sphère  (C) 
qui  coupera  !e  plan  langent  en  M  suivant  un  cercle  (C)  de  rayon  a 
{Jig,  79),  et  l'enveloppe  de  la  sphère  (U')  sera,  d'après  la  remarque 
précédente,  engendrée  par  les  positions  successives  du  cercle  (C). 
On  peut  donc  énoncer  le  théorème  général  suivant  : 

Les  cercles  (C)  de  rayon  constant  a,  décrits  dans  les  diffé- 
rents plans  tangents  d' une  surface  {?>),  des  points  de  contact 
comme  centres,  peuvent  être  distribués  de  deux  manières  dif- 
férentes sur  des  surfaces  enveloppes  de  sphères.  Tous  les  cercles 
ayant  leur  centre  sur  une  même  ligne  de  courbure  (K)  engen- 
drent une  enveloppe  de  sphères  et  les  normales  à  cette  enveloppe 
en  tous  les  points  de  l'un  des  cercles  vont  concourir  au  centre 
de  courbure  correspondant. 

Soit  (_fig.  79)  (C)  l'un  des  cercles,  de  centre  M.  Suivant  que 
l'on  fera  décrire  au  point  M  Tune  ou  l'autre  des  lignes  de  cour- 
bure qui  se  croisent  en  ce  point,  on  obtiendra  les  deux  enveloppes 
de  sphères  auxquelles  appartient  le  cercle  (C).  Les  normales  à 
ces  enveloppes  en  un  point  quelconque  M,  du  cercle  sont  les 
droites  51,  m,  M|m'  qui  joignent  ce  point  aux  deux  centres  de 
courbure  principaux  m  et  m'. 

Cela  posé,  supposons  que  la  surface  ait  sa  courbure  constante 
et  égale  à  —  —  ;  m  et  m' seront  de  part  et  d'autre  de  M  et  l'on 


Par  suite,  les  droites  M,  m',  Mi  m  seront  perpendiculaires;  les  deux 
enveloppes  de  sphères  qui  contiennent  le  cercle  (C)  se  coupe- 
ront à  angle  droit,  et  d'ailleurs  !e  cercle  (C)  sera  une  ligne  de 
courbure  commune  à  ces  deux  surfaces.  Or  on  sait  que,  lorsque 
les  surfaces  appartenant  à  deux  familles  distinctes  se  coupent  à 
angle  droit  et  suivant  une  ligne  de  courbure  commune,  elles  sont 
orthogonales,  les  unes  et  les  autres,  à  une  troisième  famille  de  sur- 
faces (n''441).  Il  y  aura  donc  ici  une  famille  de  surfaces  (Si) 
orthogonales  aux  deux  premières,  c' est-à-dire  aux  cercles  (C). 
D'ailleurs,  ces  surfaces  auront  aussi  leur  courbure  constante  et 
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égale  à  —  --;  car,  si  x\T(  dcsigQC  le  point  où  l'une  d'elles  (S,)  esl. 
normale  au  cercle  (C),  il  est  clair  que  la  droite  MM)  sera  normale 
à  une  surface  W  pour  laquelle  la  différence  des  rayons  de  cour- 
bure sera  égale  à  a.  Les  deux  nappes  (S)  el  (S,  )  de  la  développée 
de  cette  surface  auront  donc  une  courbure  constante  et  égale 
à 5-  On  peut  encore  invoquer,  pour  élalilir  ce  dernier  ré- 
sultai, le  raisonnement  du  n°  780. 

LapropositiondeM.Ribaucourestainsi  entièrement  démontrée. 

805.  Nous  allons  maintenant  étudier  analjliquement  les  consé- 
quences et  les  applications  de  la  méthode  de  M.  Bianchi.  Comme 
les  lignes  de  courbure  de  toute  surface  W  se  déterminent  par  des 
quadratures  (n°  76i),  nous  pouvons  supposer  que  la  surface  ini- 
tiale à  courbure  constante  (S)  ait  été  rapportée  à  ses  lignes  de 
courbure.  Pour  simplifier  les  calculs,  nous  admettrons  que  la 
courbure  soit  égale  à  —  1  ;  s'il  en  était  autrement,  on  pourrait  sub- 
stituer à  (S)  une  surface  semblable. 

Soit 
(11)  ds^—  <:Oi^<,>dit^-+-  sln^w  du^ 

la  formule  qui  détermine  l'élément  linéaire.  Nous  avons  vu  (n°772) 
que  l'on  peut  prendre,  en  conservant  toutes  les  notations  du  Ta- 
bleau V, 

t  A  =  /)]=  eosio,        R  =  — cot  (u,  r  =  jj  , 


Le  point  correspondant  M)  de  la  surface  (S,)  (Jtg.  7g}  a 
coordonnées  relativement  au  trièdre  (T)  du  point  M 


Les  projections  de  son  déplacement  sur  les  axes  de  ce  Irièdre  s 
f   —smad(l-hco^<^du-(~du-t'  1^  AJsinfl, 

1       cos  <ii  sin  6  rfi)  —  sin  tu  cos  0  du. 
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Pour  que  ce  point  M)  décrive  une  surface  normale  au  cercle,  il 
faut  que  son  déplacement  soil  toujours  normaî  à  la  tangente  en  Mi 
au  cercle  (C),  dont  les  cosinus  directeurs  sont 


nt  cette  condition,  on  I 


En  égalant  à  zéro  les  coefficients  de  du,  di',   on   sera  condui 
système  suivant  de  deux  équations 


que  devra  vérifier  6.  Il  est  aisé  de  voir  qu'elles  sont  compatibles  ; 
car  l'élimination  de  6,  que  l'on  effectue  en  prenant  la  dérivée  de 
la  première  équation  par  rapport  à  c  el  celle  de  la  seconde  par 
rapport  à  u,  conduit  à  la  condition 

qui  est  vérifiée  par  la  valeur  de  ui  (o"  772). 

Donc,  comme  nous  le  savions  déjà,  l'intégration  des  deux  équa- 
tions simultanées  (i4)  donnera  une  solution  9  contenant  une 
constante  arbitraire,  c'est-à-dire  une  infinité  de  surfaces  (S)  ).  On 
peut  compléter  comme  il  suit  ce  premier  résultai. 

Les  courbes  de  (S)  qui  sont  normales  aux  rayons  MM,  doivent 
être,  nous  le  savons,  parallèles  les  unes  aux  autres.  On  obtient  ai- 
sément l'cquatîon  differentielic  de  ces  courbes,  qui  est 

(rê)  cosb>  cosù  du -h  sintu  s,\nfi  d\'  =  o. 

Mais,  comme  elles  sont  parallèles,  il  doit  exister  un  facteur  /f  qui 
transforme  le  premier  membre  en  la  différentielle  exacte  d'une 
fonction  3  satisfaisant  à  l'cquation 

(17)  &ç  =  ,. 
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en  exprimant  la  condition  (17),  on  trouvera 

On  peut  donc  prendre  A  :^^  I  et  le  premier  membre  de  l'écjiia- 
tion  (16)  sera  nécessairement  une  différentielle  exacte.  C'est  ce 
que  l'on  peut  aisément  vérifier  en  faisant  usage  des  équations  (i4)- 

Posons  donc 
(18)  (Za^  — coswcoaOrfij  — iino)  iioadv. 

On  aura,  pour  la  surface  (S), 

([9)  ^s5— rfa'  =  (cc.s«,sin8(/«  — siQ(ucoserf<t)3. 

Les  tliéorèmes  déjà  démontrés  nous  conduisent  aisément  à  recon- 
naître que  l'on  peut  déterminer  une  fonetion  [i  par  l'cquation 
(ao)  e   «(coscdsinOf/u-sirnucosedp)  =  d^, 

de  sorte  que  l'on  troiivera  pour  l'élément  linéaire  de  (S)  l'expres- 


(21)  f;*3  =  ^-is  _!_  gsa  (i^s. 

Les  lignes  p  =  const.  sont  les  géodésiqiies  tangentes  aux  rajons 
MM|.  Ce  résultat  est  en  parfait  aecord  avec  ceux  que  nous  avons 
obtenus  en  premier  lieu. 

Examinons  maintenant  ce  qui  concerne  la  surface  (S,  )  :  si  l'on 
tient  compte  des  formules  (i4)t  'es  projections  du  déplacement 
de  M,  deviennent 

/  cos«(t;osujcosOrf(!H-sinwsinOrfi'), 
i'i-i)  !   sln9(cosu)cos9(^u-t-sin<osinBf(i^), 

'   cosuisiiiflrfc  —  sinm  cosD  du. 

On  en  déduit,  pour  l'élément  linéaire  de  {Su),  la  double  expres- 
sion 

(23)  ds\  =  cos''lldu^-hiir.n)dv^ 
et 

(24)  ds\  =  d'j."- -^{coso)  sLn  Û  dv  —  sin  u,  cosQ  clu)^. 
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Tc!  encore,  il  est  aisé  de  vérifier  que  l'on  peut  poser 

(a5)  e-'(cofMsin^  df  —  s\iiv>  CQS^  du)  =  d'(. 

Noiis  aurons  alors 

(26)  ds'î  =  rfii'4-  «-''"rf-f-; 

et  cette  expression  montre  que  (S,)  aura  aussi  sa  courbure  totale 
égale  à  —  1 . 

806.  Pour  compléter  ces  vérifications,  remarquons  que  9  peut 
être  considérée  comme  une  fonction  c!e  u,  1^  et  de  la  constante  ar- 
bitraire introduite  par  l'intégration,  conslanle  que  nous  appelle- 
rons (V.  Alors  H,  V,  w  sont  de  véritables  coordonnées  ciirvilignes 
propres  à  définir  tout  point  de  l'espace.  Les  surfaces  u  =  const. 
ou  c  =  const,  seront  engendrées  par  les  cercles  (C)  dont  les  centres 
décrivent  une  ligne  de  courbure  de  paramètre  u  ou  de  paramètre  p 


quai 


irfaces  w  ■=  const.,  ce  seront  les  différentes  surfaces 


(S,)  normales  aux  cercles  (C). 

Si  nous  tenons  compte  de  cette  nouvelle  variable  w,  il  (ai 
dans  les  formules  (i3),  substituer  à  d^ 

-r— mt  +  —  du  -I-  -—  rfip, 

et  les  projections  du  déplacement  du  point  Mj  deviendront 


W) 


iQ(cosb,  cosû  du--^  siaw  &[a^  dv)  ~  sin^  ^  div, 
fi(coso>cos9di(+slno>sinerfcj-v-cos9^rfw, 


Par  suite,  l'élément  linéaire  décrit  par  le  point  M  de   l'espace 
sera  défini  par  la  formule 

{28)  ds''=cos,^6da''--t-s\n^0di''--h(-^yd\v^. 

obtenue  en  ajoutant  les  carrés  des  trois  expressions  précédentes. 
Cette  forme  révèle  un  sjslème  triple  orthogonal  dont  l'une  des 
familles  est  formée  par  les  surfaces  (Si)  (M'  =  const.);  et  nous 
vovons  de  plus  que,  pour  chaque  surface  (S,),  les  lignes  de  cour- 
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bure,  C[ui  se  Li'ouveiil  nécessairement  sur  les  surfaces  îi^const., 
ou  V  =  const.,  correspondent  aux  lignes  de  courbure  de  la  surface 
initiale  (S).  Nous  retrouvons  ainsi  toutes  les  propositions  que 
nous  avions  obtenues  directement. 

807.  Voici  encore  quelques  conséquences  des  résultats  précé- 
dents. 

Puisque,  d'après  ce  qui  a  été  démontré  plus  haut,  etaussi  d'après 
les  formules  (22),  les  droites  M,  m,  M,  m' sont  les  tangentes  princi- 
pales de  (S,)  {fig-  79),  il  faudra,  la  relation  entre  (S)  et  (S,) 


étant  réciproque,  que  les  centres  de  courbure  11,  11'  de  (S(  )  en  M 
soient  sur  les  tangentes  principales  de  (S)  en  M.  C'est  ce  que  l'o 
vérifie  aisément  de  la  manière  suivante. 

Les  coordonnées  relatives  du  point  n,  par  exemple,  sont 


Les  projections  du  déplacement  de  ce  point  seront  donc 

Kosuidu j:  i  -^du-h  T-  dv\, 

\  sin9   \dv  du       J 
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Éliminons  les  dérivées  de  m  à  i'aidc  ries  équations  (i4)'  Nous 
trouverons  tes  expressions  réduites 

„    ,        ,          dli          .        ,        coco  „      cosu)  , 
cotO  sintj)  rfy  H — ^-r  >      siuuidii ^-^d%,        .    .  av. 

On  voit  ainsi  que,  si  l'on  se  déplace  sur  la  ligne  de  courbiire 
f  =:  const.,  le  déplacement  dn  point  n  est  bien  tangent  à  la  nor- 
male de  (S,).  De  plus,  si  l'on  fait  la  somme  des  carrés  des  trois 
déplacements  précédents,  on  obtient  l'élément  linéaire  de  k  sur- 
face décrite  par  le  point  n  sous  la  forme  suivante 

(3o)  dj2=(rfcot8)î-+-(i  +  eot'e)c/cS 

équivalente  à  celle  que  nous  avons  obtenue  au  n"  777. 

Nous  remarquerons  encore  que  l'on  peut  transformer  la  formule 
(28)  en  y  inlrodulsanl  les  variables  déjà  employées  a  et  p, 

à  la  place  de  «  et  de  ç.  On  obtient  ainsi  l'expression  suivante 
(32)  rfï3=('^yrfwS+rfa5^(/p2-+-2i:os20rfKrf[l 

de  l'élément  linéaire  de  l'espace.  On  voit  ainsi  que  les  surfaces  de 
paramètre  a  on  ^  coupent  à  angle  droit  les  surfaces  (S,)  suivant 
des  lignes  qiii  sont  géodésiques  pour  les  surfaces  de  paramètre  a. 
ou  p  et  qui  sont,  par  suite,  asymptotiques  si  on  les  considère 
comme  tracées  sur  les  surfaces  (S,  ). 

808.  Les  propriétés  géométriques  sont  si  nombreuses  dans  la 
théorie  que  nous  venons  d'exposer  qu'elles  y  introduisent  peut- 
être  quelque  confusion.  11  ne  sera  donc  pas  inutile  démontrer  que 
l'on  peut  obtenir  tout  ce  qu'il  j  a  d'essentiel  dans  les  résultats 
précédents  en  se  plaçant  à  un  point  de  vue  exclusivement  analy- 
tique. 

Reprenons  le  système  (i4) 
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et  considérons-le  indépeiaclaminenl  de  son  origine.  Mais  aupara- 
vant, subsùluons  aux  variables  indépendantes  ii  et  v  les  variables  a 
et  p  définies  par  les  formules  (3 1).  On  trouvera  aisément 


et  cette  forme  est  peut-être  encore  plus  simple  que  la  précédente. 
Cela  posé,  considérons  le  système 


0^        ô^    " 


m(U 


d^fl-i-^o) 

dadp 

dH&-<") 

qui  comprend  comme  cas  particulier  le  précédent.  Si  nous  prenons 
la  dérivée  de  la  première  équation  par  rapport  à  j3  et  celle  de  la  se- 
conde par  rapport  à  a,  nous  trouverons 

■■'^«6cos(e-:o)sii.((i  +  <o), 

d'où  l'on  déduit,  en  ajoutant  et  relrancliant  successivement, 

On  voit  donc  que  9  et  «seront  des  solutions  particulières  dei'c- 
quation 


qui  devient  identique  à  l'équation  proposée  (i5)  si  l'on  y  suppose 

(38)  »6=.., 

ce  qui  ne  restreint  pas  la  généralité. 

Cela  posé,  supposons  que  l'on  connaisse  une  solution  quelconque 
w,  de  l'équation  (3^)  :  portons-la  dans  les  équations  (35),  qui 
peuvent  être  regardées  comme  deux  équations  simultanées  de  Rie- 
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cali  en  tang  -  ■  Ces  deux,  équations,  étant  compatibles,  foiirnironl 
pour  9  une  valeur  9i  qui  contiendra  une  constante  arbitraire  et  qui, 
en  vertn  de  la  première  des  relations  (36),  sera  une  solution  nou- 
velle de  l'équation  aux  dérivées  partielles  (37).  Substituons  main- 
tenant cette  valeur  de  9,  dans  le  système  des  équations  (  35  ),  où  w 
sera  regardée  comme  l'inconnue.  Ces  équations,  qui  seront  évi- 
demment compatibles,  donneront  pour  w  une  solution  nouvelle  de 
l'équation  {3^)  (1)3,  qui  contiendra  une  nouvelle  constante  arbi- 
traire ;  mais,  comme  elles  admettent  déjà  la  solution  w  ^=  w, ,  leur 
solution  générale  Wj  s'obtiendra  par  de  simples  quadratures  (n^SO), 
Opérant  avec  wg  comme  on  l'a  fait  avec  la  solution  primitive  w, ,  et 
poursuivant  l'application  de  la  méthode,  on  formera  une  suite  indé- 
finie de  solutions  de  l'équation  (37)-  Le  développement  des  calculs, 
que  nous  réservons  pour  le  Chapitre  suivant,  montrera  que  chaque 
nouvelle  opération  exige  seulement  une  quadrature  nouvelle. 

Le  système  (35)  est  un  peu  plus  général  que  le  système  ana- 
logue (34),  équivalent  au  système  (i  4)  étudié  dans  les  numéros  pré- 
cédents. Mais  il  s'y  ramène  immédiatement  si  l'on  effectue  la  .sub- 
stitution définie  par  les  formules 

substitution  qui  équivaut  à  la  transformation  de  M.  Lie  (n°  774) 
si  l'on  tient  compte  de  la  relation  (38)  entre  a  et  b.  Au  reste, 
nous  allons  retrouver  le  système  (35)  dans  l'étude  d'une  question 
de  Géométrie  qui  se  rattache  naturellement  à  celles  qui  ont  trouvé 
place  dans  ce  Chapitre. 

809.  Étant  donnée  une  surface  à  courbure  consUnte  (S),  traçons, 
dans  chaque  plan  tangent  et  du  point  de  contact  comme  centre, 
un  cercle  (C)  de  rayon  constant  m.  Soit  M,  un  point  de  ce  cercle, 
dont  les  coordonnées  relatives  seront 


Les  projections  du  déplacement  de  ce  point  sur  les  trois  axes  du 
trièdre  (T)  relatif  au  point  M  de  la  surface  seront 
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Dans  la  transformation  de  M.  Bianchi,  le  point  M,  devait  décrire 
une  surface  (S,)  tangente  à  MM,  ;  et,  de  plus,  les  plans  tangents 
en  M  et  M|  à  (S)  et  à  (S,  )  devaient  être  rectangulaires.  Gardons 
la  première  condition,  mais  généralisons  la  seconde  en  assu- 
jettissant les  deux  plans  tangents  à  se  couper  maintenant  sous 
un  angle  constant  quelconque,  suivant  MM,.  Nous  exprimerons  la 
première  condition  de  la  manière  suivante  : 

Projetons  le  déplacement  du  point  M,,  non  sur  les  axes  Ma;  et 
My  du  trièdre  (T),  mais  sur  MM,  el  la  perpendiculaire  MMj  à  MM, 
tracée  dans  le  plan  des  xj  (fig.  80).  Les  projections  nouvelles 
du  déplacement  sur  MM,,  MM^  et  Ms  seront 

I  oosScosurfw-Hsinflsinurfi', 


Pour  que  la  surface  (S,)  soit  tangente  à  MM,,  il  faut  qu'il 
des  valeurs  de  du,  dv  annulant  les  deux  dernières  projecti 
qui  donne  la  condition 

que  l'on  peut  remplacer  par  les  deux  suivantes 
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OÙ  Âdésigne  une  arbûraîre,  introduile  pour  Ja  commodité  des  cal- 
culs. Les  trois  projections  (40)  prennent  alors  la  forme  plus 
simple 

i  siau)  siiiS  de  -h  cosincosK du, 

(43)  I     \{ca&<j>sia^dv-^iiab>cOi^du), 

(  ni(cos(U9inOrfy  — 3inucosO(?K)- 

Le  rapport—  des  deux  dernières  donne  évidemment  la  coian- 
geiite  de  l'angie  p.  du  plan  tangent  en  Mj  à  (S,')  avec  Je  plan  des 
xy,  c'est-à-dire  avec  le  plan  tangent  à  (S)  en  M.  Si  nous  imposons 
la  condition  que  cet  angle  soit  constant,  \  devra  être  une  con- 
stante. Nous  sommes  ainsi  conduits  à  l'étude  du  système  (4i)ï 
où'k  devra  être  regardé  comme  constant. 

Or,  si  nous  introduisons  à  la  place  de  u  et  de  <■  les  variables  a  et  j3, 
nous  aurons  le  système 


qui  est  identique  au  système  (35)  oh  l'on  ferait 
— —  -  '  —  '^ 

Par  suite,  la  relation  (38)  nous  cond[[ira  ici  à  la  condition 

qui  fera  connaître  "X  en  fonction  de  m. 

En  tenant  compte  de  la  condition  précédente,  on  trouvera  |ioiu- 
l'élément  linéaire  de  (S))  l'expression 
(4G)  ds\  =  Gosî9rff(î+  siiiîfl-rfcs. 

Cette  formule,  toute  semblable  à  celle  que  nous  avons  obtenue 
dans  le  cas  particulier  où  les  plans  tangents  à  (S)  et  à  (S))  sont 
rectangulaires,  nous  conduit  à  supposer  que,  dans  le  cas  général  où 
ces  plans  tangents  font  un  angle  quelconque,  les  lignes  de  courbure 
se  correspondent  encore  sur  (S)  et  sur  (S|).  C'est  là  nn  point 
essentiel  que  le  lecteur  pourra  vérifier  en  effectuant  les  calculs  que 
nous  allons  indiquer. 
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Les  cosinus  directeurs,  relatifs  aux  axes  dn  trièdre  (ï)  de  la 
normale  à  (S,)  se  déterminent  sans  peine.  Les  projections  du 
déplacement  du  point  M,  sur  les  axes  de  ce  trièdre  ont  pour  es- 
pressions 


M -le 


nO)tiu-i-si.iO(sii 
iie)rfu-i-sinfi(si 


^Xc 


)s9)rfc. 


Si  donc  Cj  c',  c"  design 
on  devra  avoir 


ccos6-i-c'BinR=  o, 
cXsinO  — c'Xcos9-ï(îc"=. 

Ces  deux  équations  nous  couduisent  aux  v. 

des  trois  cosinus. 

Par  suite,  les  coordonnées  d'un  point  P  f 
(Si)  auront  pour  expressions 


s  directeurs  de  la  normale, 


,9), 


0  désignant  la  distance  du  point  au  pied  de  la  normale.  Si  l'on 
suppose  p  constant,  le  point  P  décrira  une  surface  (S)  parallèle  à 
(Si)  et  dont  on  pourra  calculer  l'élément  linéaire.  Eu  effet,  les 
projections  du  déplacement  du  point  P  sur  les  trois  axes  du  trièdre 
(T)  sont 

(cos(ocosa  +  XEiQwsine)(cos9-f-psinB)rfM 

-l-(sin(u  cosS  — î.  cosu}sin6)(9ina -- p  cose)  di>, 
(cos  to  sine— ?.  sinu)  co30)(cose  H- p  sinB)e£« 

-t- (siinusinG -t- X  cosojcos&Xsine  —  p  cose)  rfp, 
—  nt  sinu)(cose  -i-  p  sinO)  du  +  nt(siue  —  p  cosfl)cosw  rfi-, 

et,  par  conséquent,  l'élément  linéaire  de  la  surface  (S),  obtenu  en 
faisant  la  somme  des  carrés  des   trois  projections  précédentes, 
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sera  défini  [lar  la  formule 

U?)  ds^  -  (ûn^  ~  p  cos^y  da^-i-  (c.os^  -\-  p  sinay  di'\ 

d'oii  il  résulte  immédiatement  que  ;(  et  c  sont  les  paramètres  des 
lignes  de  courbure  de  (Si  )  et  de  toutes  les  surfaces  parallèles  (S). 
En  effet,  les  lignes  de  paramètres  u  et  v  sont  orthogonales,  non 
seulement  sur  la  surface  (S,),  mais  aussi  sur  toutes  les  surfaces 
(S);  et  l'on  sait  que  les  lignes  de  courJjure  de  (S,)  sont  les  seules 
dont  l'orthogonalité  so  conserve,  dans  le  passage  à  la  surface  pa- 
rallèle. 

810.  Mais,  an  lieu  de  poursuivre  cette  vérification,  il  vaut  mieux, 
employer  la  démonstration  géométrique  suivante,  qui  donnera 
d'ailleurs  des  résultats  plus  complets. 

Reprenons  le  trièdre,  que  nous  désignerons  par  (T')  (Jig-  80) 
formé  par  la  normale  Ma  à  (S)  et  parles  droites  MM,,  MM^.  Soit 
de  même  (T',)  le  trièdre  analogue,  de  sommet  M,,  formé  par  la 
normale  en  ce  point  à  (S,),  par  M,  M  et  une  troisième  droite  per- 
pendiculaire aux  deux  précédentes.  Nous  remarquerons  d'abord 
que  ces  deux  trièdres  sont  invariablement  liés  l'un  àl'autre,  puisque, 
d'après  nos  hypothèses,  la  distance  MM,  est  constante,  ainsi  que 
l'angle  des  faces,  appartenant  aux  deux  trièdres,  qui  se  coupent 
suivant  cette  droite.  Par  suite,  les  deux  trièdres  prendront  en 
même  temps  les  mouvements  infiniment  petits  qui  se  réduisent 
à  de  simples  rotations. 

Ce  point  essentiel  étant  admis,  remarquons  que  le  premier 
trièdre  a  son  plan  des  xy  tangent  en  M  à  la  surface  (S);  par  suite, 
son  déplacement  infiniment  petit  se  réduira  à  une  rotation  lorsque 
son  sommet  M  décrira  une  ligne  de  courbure  de  (S),  et  dans  ce  cas 
seulement  (n"  489).  Le  second  trièdre  (T',)  est  placé  par  rapport 
à  (S,)  comme  (ï')  l'est  par  rapport  à  (S);  par  suite,  lorsque  M 
décrira  une  ligne  de  courbure  de  (S),  le  mouvement  du  second 
trièdre  se  réduisant  à  une  rotation,  le  sommet  M,  de  ce  trièdre 
décrira  une  ligne  de  courbure  de  (S)),  et  vice  versa.  Ainsi  les 
lignes  de  courbure  se  correspondent  sur  (S)  et  sur  {S,  ). 

A  ce  premier  résultat  on  peut  ajouter  les  suivants.  Supposons 
que  le  sommet  M  décrive  une  ligne  de  courbure  de{S).  Nous  avons 
vu  au  numéro  cité  que  l'axe  de  la  rotation  infiniment  petite  à  la- 
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quelle  se  réduit  le  mouvement  de  (T')  passe  toujours  par  le  centre 
de  courbure  conespondant  C  et  se  trouve  dans  le  plan  principal 
normal  à  la  ligne  de  courbure  ou,  si  l'on  veut,  langent  en  C  à  la 
nappe(C)  de  la  développée  de  (S)  décrite  par  ce  point. 

Comme  le  mouvement  de  (T',)  est  identique  à  celui  de  (T'),  l'axe 
de  rotation  passera  de  même  par  le  centre  de  courbure  C,  de  (Si) 
relatif  à  la  ligne  de  courbure  décrite  par  M,  et  se  trouvera  dans 
le  plan  tangent  en  G,  à  la  nappe  (C,)  de  la  développée  de  (S,)  dé- 
crite par  le  point  C.  De  là  résultent  les  relations  géométriques 
suivantes  : 

Soient  C  et  Û  les  centres  de  courbure  principaux  relatifs  au 
point  M  de  (S);  Cj  et  D,  les  centres  de  courbure  correspondants 
relatifs  au  point  M,  de  (S,).  Les  plans  tangents  enC,D,  C),D| 
aux  quatre  nappes  des  développées  décrites  par  ces  quatre 
points  sont  respectivement  les  plans  CDCt,  CDD,,  CD|C|, 
DG,D,. 

En  d'autres  termes,  les  plans  principaux  de  chaque  surface 
vont  passer  par  les  centres  de  courbure  principaux  de  Vautre. 
Le  quadrilatère  CDDiCi  est  tel  que  chacun  de  ses  côtés  est 
tangent  aux  surfaces  décrites  par  ses  deux  extrémités. 

On  peut  dire  aussi  que  les  congruences  engendrées  par  les 
droites  CCi  ou  DD|  admettent  comme  focales  les  nappes  (C), 
{C,)  pour  la  première,  et  (D),  (D,)  pour  la  seconde. 

Ces  relations  avaient  été  déjà  établies  en  partie,  pour  le  cas  de 
Tangle  droit,  au  n''  806. 

811.  C'est  à  M.  Backlund  que  l'ondoit  la  découverte  de  la  trans- 
formation que  nous  venons  d'étudier  (').  Malheureusement,  elle 
se  ramène,  comme  nous  l'avons  déjà  remarqué,  à  une  combinaison 
des  deux  transformations  différentes  que  nous  devons  à  iW.  Lie  et 
ù  M.  Bianchi.  M.  Backlund  en  a  rattaché  l'étude  à  celle  d'une 
question  très  générale,  dont  nous  allons  dire  quelques  mots  en  ter- 
minant ce  Chapitre. 

(')  Baecklund  (A,-V.),  Oiii  ytor  med  konslaiU  negaliv  krokning  {Liiniis 
UniveniteU  Anskrift,  t.  XIX;  i883).  Le  Mémoire  est  accompagné  d'un  ré- 
sumé en  français. 
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(S)  et  (S')  désignant  deux,  surfaces  distinctes,  peut-on  établir 
une  correspondance  entre  un  point  M[x,y,  s)  de  la  première  et 
un  point  M'{a;',^',  z')  de  la  seconde,  de  teile  manière  que  quatre 
relations  données  à  l'avance 

U8)  F!(:^,y,^,p,q;a:\y,^',p',q'j^o  {i^i,  a,  3,  4), 

soient  vérifiées  identiquement?  p,  q  désignent,  suivant  l'usage, 
les  dérivées  de  z  considérée  comme  fonction  de  x^  y  etde  même, 
p' ,  q'  celles  de  z'  considérée  comme  fonction  de  x' ,  y.  Il  est  aisé 
de  voir  que,  si  une  des  surfaces  est  donnée,  le  problème  sera,  en 
général,  impossible. Supposons,  par  exemple,  que  z'  soit  une  fonc- 
tion donnée  de  x',  y.  Si  l'on  élimine  x',  y  entre  les  quatre 
équations  précédentes,  on  sera  conduit,  en  général,  à  deux  équa- 
tions aux  dérivées  partielles  pour  s;  ces  équations  n'auront  pas 
nécessairement  d'intégrale  commune. 

On  peut  encore  remarquer  que  les  équations  précédentes  peuvent 
être  considérées  comme  contenant  quatre  fonctions  inconnues  de  x 
et  de  y,  savoir  s,  x',  y,  s'.  On  pourrait  même  exprimer  p',  q'  en 
fonction  des  dérivées  premières  de  x' ,y  ,z'  par  rapport  à  a;  et  à^. 
Or  quatre  équations  à  quatre  inconnues  forment,  en  général,  un 
système  déterminé.  Donc  s,  considérée  coanme  fonction  de  x.y, 
devra  satisfaire  à  une  ou  à  plusieurs  équations  aux  dérivées  par- 
tielles. Ce  sont  ces  équations  qu'il  s'agit  de  former. 

A  cet  effet,  différentions  les  équations  (48).  Sî  l'on  pose,  pour 
abréger, 

fdj_i\  _  àji       dFi     _  û¥i     _  àF^ 


dFi 

"  'if 

àz  ^       V 

I  \'r) 


Ces  équations  permettent  d'exprimer  dx,  dy,  dp' ,  de/  en  fonc- 
tion linéaire  de  dc^,  dy'  et  nous  donnent,  par  exemple,  un  résultat 
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(le  la  forme  suivante 

>'  dp'  —-  llrf»'-î-  K^x'i 
N(^(7'=L(/a^'-i-Mrf7', 

où  H,  K,  L,  M,  N  sont  des  fonctions  linéaires  de  r,  s,  /,  ri  —  s'-. 
Or  on  doit  avoir  évidemment 

Sans  cela,  p'  et  ç'  ne  seraient  pas  les  dérivées  d'une  même  fonc- 
tion. Le  calcul  de  K_  et  de  L  n'offre  d'ailleurs  aucnne  difficulté  et 
nous  conduit  à  la  relation 


m  m 


''    \\dxj      \àj)      dp'       àx'  ■*■  ^  dz'\~°' 
OÙ  chacun  des  membres  doit  être  remplacé  par  le  déterminant 
formé  avec  les  lignes  que  l'on  obtient  en  donnant  à  îles  valeurs  i, 
2,  3,  4-  Le  développement  conduit  à  la  condition  suivante,  qui  a 
été  donnée  par  M.  Backlund  ('), 

„  ^  j       (iï)[F3Fv]+(i3)[F4F,]  +  (r4)[F,Fal 

'"  1  +(34)[F,F,]  +  [42)IF.F3]+(23)IF,F,]  =  o. 

On  a  posé,  pour  abréger, 

<-)-(£)(f)-(?)(S)- 

Quant  au  symbole  [F,Fa],  il  désigne  le  crochet  jacobien 

Ce  premier  point  fondamental  étant  établi,  il  peut  se  présenter 
deux  cas  distincts. 

1°  L'équation  (5  ij,  jointe  au  système  (4^)j  permet  de  déterminer 


(')  Baeckluwd,  Zur  Théorie  der  partielleii  Differeiitialgleichuiig  erster 
Ordnung  (MathematUche  Annaten,  t.  XVII,  p.  38S;  1880)  et  Zitr  Théorie  der 
Flâcheiiti-ans/ormatione/i  (Même  Recueil,  t.  XIX,  p.  887;  i88ï). 
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x\  y ,  z'ip',  q'  en  fonction  de  x,y,  z,  p,  q,  r,  s,  t.  S'il  en  est 
ainsi,  il  restera  seulement  à  exprimei'  que  les  valetirs  trouvées  véri- 
fient identiquement  la  relation 

(54)  dz'  =  />'(&'-+-  q'  dy' , 

ce  qui  conduira,  en  général,  à  deux  équations  aux  dérivées  par- 
tielles du  troisième  ordre  pour  z.  Toute  intégrale  de  ces  deux 
éqiiations  donnera  une  surface  (S),  à  laquelle  correspondra  une 
seule  surface  (S'). 

2°  Supposons,  au  contraire,  qu'en  tirant,  par  exemple,  du  sys- 
tème (48)  les  valeurs  de  x',  y,p',  q'el  les  portant  dans  l'équ^ition 
(5i),  on  obtienne  une  relation  ne  contenant  plus  s'.  Alors  il  res- 
tera pour  s  une  équation  du  second  ordre  seulement,  linéaire  par 
rapport  à  /■,  s,  t,  rt  —  s^.  Mais,  quand  on  aura  trouvé  une  in- 
tégrale de  cette  équation  et,  par  suite,  une  surface  (S),  il  lui  cor- 
respondra une  infinité  de  surfaces  (S');  car,  si  l'on  porte  dans  l'é- 
quation (34)  Iss  valeurs  de/»',  €j\  x',  y',  on  sera  conduit  à  une 
équation  aux  différentielles  totales 

ds'-:X{a;,y,s')dx--liix,  y,  :')dy, 

qui  sera  intégrable  et  donnera  s'  avec  une  constante  arbitraire. 

812.  M.  Bîicklund  a  appliqué  sa  théorie  au  système  suivant  ; 

¥.^  =  z-z'-p(^~œ')^q{y-y)  =  o, 
^''^^         ,F,=  z-^'~p'{^-^')-q'(y~y)^-o, 


\  F,v=  I  —  pp'  -h  qt/  —  h  ^ t  ^ p^^-  q^  ^ i  +  p'^  -,-  q'^  =-- o. 

Alors  les  deux  points  M,  M'  sont  aune  distance  invariable  a;  les 
deux  plans  tangents  en  M  et  en  M'  passent  par  la  droite  MM'  et 
font  un  angle  constant.  Cette  relation  entre  les  deux  surfaces  est 
précisément  celle  que  nous  avons  étudiée  au  n"  809.  Mais,  si  l'on 
forme  ici  l'équation  (5i),  elle  exprimera  que  la  courbure  totale 
de  (S')  est  constante.  En  tenant  compte  de  la  symétrie  des  équa- 
tions (55),  on  peut  donc  dire  que  la  relation  qu'elles  expriment  ne 
peut  exister  qu'entre  deux  surfaces  à  courbure  constante. 

Nous  n'insisterons  pas  sur  cet  exemple,  parce  que  nous  allons  le 
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généraliser.  Considérons  le  système  suivant 


(56) 


\   ^  1.=  l^ pp' -^  qq'  —  0  </ 1-^- p^^  q^  s/ 1^ p"'  +  ?'=  ^  o, 

OÙ  «,  i,  6',  c  désignent  des  constantes. 

Alors  la  relation  entre  les  deux  surfaces  sera  telle  que  les  deux 
plans  tang-ents  en  M,  M' et  la  droite  MM' formeront  un  système  in- 
variable ;  les  constantes  b  et  b'  seront  les  sinus  des  angles  des  deux 
plans  tangents  avec  MM';  c  sera  le  cosinus  de  l'angle  des  deux 
plans.  On  retrouve  le  cas  particulier  étudié  par  M.  Bâcklund  en 
faisant  6^^  6'=^  o. 

Formons  la  condition  (3i);  mais,  pour  éviter  les  calculs,  nous 
supposerons,  ce  qui  est  évidemment'  permis,  que  l'on  ait  clioisi 
les  axes  coordonnes  de  telle  manière  que  l'on  ait,  pour  le  point  M 
de  (2), 

p  =  q-.s-o. 

Alors  les  rayons  de  courbure  de  (S)  eu  M  seront 

R  =  - ,  R'  ^  -,  ■ 

En  calculant  Téquation  (5i),  ou  trouvera 

ou,  en  remplaçant  /■  et  (  par  leurs  expressions  en  fonction  des 
rayons  de  courbure, 

(57)  (I  — cî)RR'— i,R-fR')(t(6— 6'c)-r«2([  — 6'2)  =  o. 

On  se  trouve  ici  dans  le  cas  exceptionnel  où  z  satisfait  à  une  équa- 
tion dxt  second  ordre.  Si  la  relation  précédente  était  identiquement 
vérifiée,  on  aurait 

c^Llzr,         b^±b',         b'^=^. 

La  droite  MM'  serait  une  normale  commune  aux  deux  surfaces  (S) 
et  (ï^},  qui  seraient  parallèles. 

Ecartons  cette  solution,  qui  est  bleu  connue  ;  nous  voyons  que 
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la  surface  (S)  doit  être  une  surface  W  pour  laquelle  la'  relation 
enlre  les  rayons  de  courbure  sera  donnée  par  l'équation  (5^).  Par 
raison  de  symétrie,  la  surface  (S')  sera  aussi  une  surface  W,  cor- 
respondante à  la  relation 

(r,s) 


(i-c=)RaV,-(fti+R'i)«(6'-ic)^-«H-- &=)  =  '> 


entre  les  rayons  de  courbure  R,,  R',. 

Au  premier  abord,  il  semble  que  les  résultats  précédents  aient 
une  grande  généralité;  mais  on  peut  remai'cjuer  que  la  relation, 
telle  que  nous  l'avons  définie,  entre  (S)  et  (S')  subsistera  entre 
deux  surfaces  quelconques  respectivement  parallèles  à  (S),  (S'), 
c'est-à-dire  que,  pour  ces  surfaces,  les  plans  tangents  aux  points 
correspondants  et  la  droite  qui  joint  leurs  points  de  contact  forme- 
ront un  système  invariable. 

D'après  cela,  supposons  d'abord  c^—  i  différent  de  zéro.  Sinous 
remplaçons  les  surfaces  (S),  (S')  respectivement  par  les  surfaces 
parallèles  pour  lesquelles  les  relations  {57)  et  (58)  sont  privées  de 
leurs  seconds  termes,  ce  qui  est  toujours  possible  (n"  771),  on 
devra  avoir,  pour  les  nouvelles  surfaces, 


b=b'=o 


articulier  étudié  par  M.  Bâcklund;  la 
;  deux  surfaces,  qui  ont  leurs  cour- 


Alors  on  retrouve  le  cas  p 
droite  MM'  est  tangente  au 
bures  constantes  et  égales. 

Soit  maintenant  c^-=  i  ;  on  obtiendra  des  surfaces  pour  lesquelles 
les  rayons  de  courbure  auront  une  somme  constante.  Si  on  leur 
substitue  les  surfaces  minima  qui  leur  sont  parallèles,  il  viendra 

mais  la  correspondance  ainsi  établie  n'aura  jamais  lieu  entre  deux 
surfaces  réelles.  Nous  laisserons  au  lecteur  le  soin  d'étudier  toutes 
les  surfaces  minima  que  l'on  peut  faire  ainsi  dériver  d'une  sur- 
face minima  donnée. 

Le  résultat  essentiel  de  celle  recliercbc  est  donc  exprimé  par  ie 
théorème  suivant  : 

Si  deux  surfaces  se  correspondent  point  par  point,  sans  être 
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parallèles,  de  telle  manière  que  les  deux  plans  tangents  en  ces 
points  et  la  droite  qui  joint  les  points  de  contact  forment  un  sys- 
tème invariable ,  elles  sont,  l'une  et  l'autre, parallèles,  soit  à  des 
surfaces  minima,  soit  à  des  surfaces  pour  lesquelles  les  cour- 
hures  totales  sont  constantes  et  égales. 

Nous  ferons  remarquer,  en  lerminant,  que  le  système  {i4)!  à 
l'étude  duquel  se  ramène  toute  notre  théorie,  est  compris  comme 
cas  particulier  dans  le  système  général  de  M.  Haclilund,  car  on  peul 
l'écrire  comme  il  suit 


ce  qui  constitue  bien  qnatre  relations  de  la  forme  (48)- 
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DÉVELOPPEMENTS      ANA.LYriqDES      SE      RATTACHAHT 
AUX    TKAKSrOUMATiOHS    PRÉCÉDENTES. 

DiLermination  de  surfaces  particulicres  à  courbure  constante  négative.  —  Rappel 
des  surfaces  de  révolution  et  des  liélicoîdes.  —  Surfaces  à  lignes  de  courbure 
planes  ou  sphériques  dans  un  ayslème.  —  Recherches  de  M.  A.  Enneper  et  de 
M.  H.  Dobriner.  —  Comment  on  exprime  qu'une  surface  rapportée  à  ses  lignes 
de  courbure  a  ses  lignes  de  courbure  sphériques  dans  un  système.  —  Applica- 
tion aux  surfaces  à  courbure  constante  négative.  —  Intégration  des  deux  Équa- 
tions auxquelles  doit  satisfaire  simultanément  Ja  fonction  o  qui  se  présente 
dans  l'Élément  linéaire  de  la  surface  rapportée  il  ses  lignes  de  courbure,  — 
PropriÉtÉ  géomÉtrique  de  la  surface  ■  les  sphères  qui  i-ontiennent  les  lignes  de 
première  courbure  ont  leurs  centres        1  g      d  —  C        p  opriÉté  permet 

de  ramener  à  des   quadratures  la  d       m  n  d  ordonnées  d'un 

point  de  la  surface.  —  Comment  o         p    m     qu  -[  ses  lignes  de 

courbure  planes  dans  un  système.  —  Appl  f        à  courbure  con- 

stante; si  les  lignes  de  courbure  so     pi         d  m     leurs  plans  pas- 

sent  par  une  droite  et,  par  suite,  11  d  h         J     l'autre  système 

sont  situées  sur  des  sphères  ayant  J  i       e  et  coupant  la 

surface  à  angle  droit.  —  DÉtermin  (T  d      ea    u  f    es.  -  Dévelop- 

pements analytiques  sur  les  mÉthod      d  f    n         ad    MM.  Bianchi,  Lie 

et  BacMund.  —  On   peut  rÉduire  1   [pl  d  mé  I    d  s  â  de  simples 

calculs  algébriques  prÉcédÉs  d'un  c         n      mb      d    q     d         es.  —  Les  deux 
équations  de  Biccati  qui  se  présente      d  hé  qu    contiennent  un 

paramètre  arbitraire.  —   Véritable       g       d  éq  leur  réduction 

au  système  qui  se  présente  dans  l'appl  d    I      né  h  d    de  M.  Bâcklund. 

—  Théorème  général  résumant  les         1  1 


813.  Nous  terminerons  nos  études  sur  les  surfaces  à  courbure 
constante  en  indiqttant  les  moyens  de  déterminer  quelques-unes 
d'entre  elles,  c'esl-à-dire  en  faisant  l'application  aux  cas  les  plus 
simples  des  méthodes  précédentes  de  transformation. 

Différents  moyens  s'offrent  à  nous  pour  trouver  des  solutions 
particulières  de  l'équation 

(i)  ^-—  —  g-j  —  sinwcosu). 
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On  peui  supposer  d'abord  que  w  soit  fonction  d'une  seule  des 
variables  u  ou  c,  ce  qui  conduit  aux  surfaces  de  révolution  déjà 
étudiées  dans  la  première  Partie  [u°  60,  I,  p,  79].  Supposons, 
par  exemple,  q-ue  w  dépende  de  u  seulement.  L'intégration  de 
l'équation 


a  désignant  une  constante  quelconque,  et  nous  conduira  à  des 
fonctions  elliptiques  en  général.  Si,  en  particulier,  la  constante  a 
■est  nulle,  00  pourra  se  borner  à  prendre 

i-i)  iang^=e". 

C'est  l'expression  qui  convient  à  la  stirhce  psei.tdosp/uh-ique.  En 
effet,  la  formule  (ii)  [p.  426]  nous  donne  ici,  pouc  l'élément 
Jinéaire  de  la  surface,  l'expression 

ds^=(-~--~\   diû-  +      j_^  1    ■  dv^, 
et  il  suffit  de  poser 


pour  retrouver  la  formule  déjà  donnée  [p.  394]- 

ds''  ~-  du"'  -+■  eS"Vf5, 

qui  convient  à  la  surface  pseudosphérique  de  rayon  i  rapportée 
à  ses  lignes  de  courbure. 

On  pourrait  obtenir  d'antres  solutions  de  l'équation  (i)  en  sup- 
posant que  <i>  dépende  seulement  de  la  fonction  linéaire  au  +  bv\ 
mais  cette  hypothèse,  qui  conduit  aux  hélicoïdes  à  courbure 
constante,  peut  être  laissée  de  côté.  Les  surfaces  correspondantes 
se  déduisent,  en  effet,  des  surfaces  de  révolution  par  la  transfor- 
mation de  M.  Lie,  indiquée  au  n"  77-1. 

814.  Pour  obtenir  d'autres  surfaces  à  courbure  constante,  nous 
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allons  chercher,  avec  M.  Enticper  (i),  celles  dont  les  lignes  de 
courbure  sont  planes  ou  sphériques.  Nous  commeacerons  par  le 
cas  le  plus  général,  celui  où  les  lignes  de  courbure  sont  sphé- 
riques dans  un  seul  système. 

Supposons  une  surface  rapportée  à  ses  lig^nes  de  courbure  et 
conservons  toutes  les  notations  du  Tableau  V  [11,  p.  386].  Pour 
esprlmer  que  les  lignes  de  courbure  de  paramètre  u  sont  sphéri- 
ques, nous  raisonnerons  comme  il  suit.  Les  coordonnées  du  centre 
de  la  sphère  quj  contient  cette  courbe,  prises  par  rapport  aux 
axes  du  trièdrc  mobile  (T),  sont 


So  et  Zt,  étant  évidemment  des  fonctions  de  u  :  car,  si  l'on  désigne 
par  R  le  rayon  de  la  sphère  et  par  t  l'angle  sous  lequel  elle  co\ipe 
la  surface,  on  doit  avoir 

(4)  a^o  =  RsinŒ,         s„  ^  Rcoss; 

et  l'on  sait,  d'après  le  théorème  de  Joachimsthal,  que  c  doit  con- 
server la  même  valeur  en  tous  les  points  de  la  courbe,  c'est-à-dire 
être  indépendant  de  c.  Exprimons  que  le  centre  de  la  sphère, 
c'est-à-dire  le  point  (a^o,  o,  z<,),  ne  se  déplace  pas  quand  on  se  dé- 
place sur  la  ligne  de  courbure.  Nous  aurons  l'équation  de  condi- 

(5)  C-hria-„—pis„  =  o, 

par  laquelle  nous  exprimons  que  la  seule  composante  du  dépla- 
cement de  ce  centre  qui  ne  soit  pas  identiquement  nulle  est  égale 
à  zéro.  Cette  condition,  qui  est  nécessaire,  est  d'ailleurs  suffisante, 
on  le  reconnaîtra  aisément;  car  elle  exprime  que  l'une  des  déve- 
loppées de  la  ligne  de  courbure  se  réduit  à  un  point,  c'est-à-dire 
que  cette  ligne  de  courbure  est  sphérique. 

Dans  le  cas  actuel,  la  condition  (5)  devient,  en  tenant  compte 
des  valeurs  (12)  [p.  4'^^]  de  C,  p^,  7-,, 

(G)  sindH-a^o^ aoCOS(u  =  o. 


y  Google 


Elle  est  delà  forme 


a  et  p  ëlanl  deux  fonctions  de  u  liées  à  Xq  et  z-<,  par  les  relations 

Il  nous  reste  à  déterminer  la  fonction  w  qui  satisfait  à  la  fois 
aux  équations  (7)  et  (i). 

8iS.  L'équation  (7)  fournit,   jiar  la  différentiation,  la  dérivée 
seconde  de  w, 

et  l'équation  (i)  nous  permet  alors  de  calculer -y^-  On  obtient  ainsi 
la  valeur  suivante 

Multiplions  cette  équation  par  a  -t-j  et  intégrons  par  rapport  à  c  ; 
nous  aurons 


Y  étant  une  nouvelle  fonction  de  u  introduite  par  l'intégration. 
Nous  avons  maintenant  les  deux  dérivées  de  to  ;  il  ne  reste  plus 
qu'à  écrire  la  condition  d'intégrabilité.  En  différentiani  l'équation 
précédente  par  rapport  à  u,  on  aura 

En  difFcrentiant  de  même  !'équation  (7)  par  rapport  à  v,  on 
trouverait 

àiiôv        ^-  '^         Uv 

Égalant  les  deux  valeurs  de  y— j-)  nous  sommes  conduit  à  la 
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[■■(«■ +i)e«» - 

n-(p.  +  ,).-«. 

■  + 

-4P'e-'"H-6' 

l'K"'" 

^p,-.-») 

=  [i(a>  +  i). 

«""-.-(P'  +  l 

)e" 

s™  ^  a 

a'e'»  +  2P'e-'' 

»](!<;'■«> 

+  ?.-'") 

+  »»■'="• 

+  ïPP'^!'»- 

-4> 

^"e'w  + 

■  4ip"<r-''*  +  6- 

(', 

([,ii,  simplifié 

e,  devient 

6-f'  +  6aP'-^6pc<'-i-  1 

!.»[ 

-4"- 

+  2iP(a2  +  i: 

-6n' 

■J 

+  e- 

-«•[ 

4ip' 

'-ai.(P'+i) 

+  6pvi 

l-o. 

Si  celle  relation  n'élait  pas  idealiqiietncul  vériGée,  elle  déter- 
minerail  o>  qui  serait  une  fonclion  de  u.  Excluons  cette  lijpoliièse 
qui  conduit  exclusivement  aux  surfaces  de  révolution .  Nous  aurons 

La  première  équation  s'intègre  sans  difficulté  cl  donne 


a  désignant  une  constante  arbitraire.  Les  dciis  autres  deviennent 


et  leur  inlégralion  est  la  principale  difficulté  du  problème.  Uni 
remarque  1res  simple  ouvre  la  voie  qui  conduit  à  leur  solution. 


telles  que  la  condition  d'inlégrabiUlé  est  yérifiée  ;  elles  admettent 
une  solution  w  contenant  une  constante  arbitraire.  En  particulierj 
les  fonctions  w  de  m  définies  par  l'équation 


satisferont  à  l'équation  (^).  Ainsi,  les  quatre  valeurs  de  e"^,  racines 
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de  l'équaLion 

donneront  des  solutions  particulières  de  l'équation  (7);  et,  comme 
cette  dernière  se  réduit  à  une  équation  de  Riccati  lorsque  l'on 
prend  comme  variable  e'™  au  lieu  de  w,  le  rapport  anliarmo- 
nique  des  quatre  racines  du  polynôme.}]  doit  être  une  constante. 
On  sait  que  ce  rapport  est  une  fonction  dn  quotient  s^i  S  et  T 
désignant  les  deux  invariants,  quadratique  et  cubique,  de  U.  Ou 
est  donc  conduit  à  calculer  ces  invariants 

et  l'on  constate  que  non  seulement  ^^  1  mais  chacun  des  invariants 
S  et  T,  est  constant  en  vertu  des  équations  (i  i).  On  obtient  ainsi 
deux  intégrales  premières  de  ces  équations,  dont  l'intégration  est 
ainsi  assurée. 

817.  Au  lieu  de  suivre  cette  méthode,  ou  peut  encore  procéder 
comme  il  suit  :  effectuons  la  substitution  définie  par  les  formules 

Les  équations  à  intégrer  deviendront 

(  y=(H-n)r-H2^(/^H--S^), 

Sous  celte  forme  on  reconnaît  qu'elles  se  présenteront  dans  le 
problème  de  Mécanique  pour  lequel  u  serait  le  temps,  la  fonction 
des  forces  F  étant  exprimée  par  la  formule 

F  ^  (14- «)^ïl  H- „£  +  i?±ii!):. 

On  aura  donc  tout  de  suite  l'intégrale  des  forces  vives 

et  l'on  sait  que  toute  la  solution  sera  ramenée  à  la  recherche  d'une 
solution  particulière  avec   une  constante  arbitraire  de  l'équation 
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aiix  dérivées  partielles  en  9, 


Transformons  en  coordonnées  elliptiques,  c'est-à-dire  sabsti- 
luons  àjK  et  z  les  deux  racines  p,  p,  de  l'équation  en  t 


]r'- 


et  nnc  transfonnalion  bien  connue  ramènera  l'équation  en  0  à 

4,(P-.)(?)--.iMP.-0(^)- 
=  (?  -  Pi)[(i  +  <i)r'+  «a'+  (/■+  «')'  +  »''l. 
ou,  en  remplaçant  jK^i  s^-par  leurs  valeurs  et  posant 
(i8)  /(p)  =  p>  +  (<.-i)(,.  +  (,./.-<.)F-2t, 

(.9)  4f(p-.)(^)'-4p.(f,-0(|;)'=/(p)-f(f,). 

Cette  équation  admet  la  solution 

qui  contient  la  constante  arbitraire  k;  et,  par  suite,  les  valeni 
de  û,  pi  seront  fournies  en  fonction  de  u  par  les  formules 

Si  donc  on  pose 

(î^)     AHp)=/(p)p(p-i)  =  p(?-O[p^+('-'-0?^+(--^/'-'')p— ^Z' 
les  deux  équations  suivantes 

Ip    rfp  Pl    '^^l      „  ! 

à(p)  ^  M^  "  ■'  ""' 
rfp    <ipi  _ 
Mp)  "^  MpO  "  ° 
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donneront  les  inlcgrales  cherchées.  On  voit  (jne  p,  p,  soiil  des 
fonctions  nitra-eliiptiqnes  de  u. 

A  l'intégrale  des  forces  vives  on  peut  ajouter  la  suivante 

(^4)  "'»+  (yz'-zfy—z^ia  +JÏ+  s^)  =  i/c, 

que  le  leclenr  vérifiera  aisément  et  qui  nous  permet  de  calculer 
les  invariants  S  et  T  de  U.  On  constate,  comme  nous  l'avons 
annoncé,  qu'ils  sont  constants  et  ont  les  valeurs  suivantes 

(  T=  ^_(«-i){2«  +  i)(«  +  .)-h^(,-«)-8f. 

818.  Il  nous  reste  maintenant,  y,  2,  a,  p  étant  déterminés,  à 
obtenir  l'expression  de  lu.  On  j  arrive  de  la  manière  suivante. 

Remplaçons,  dans  l'égalité  qni  sert  de  définition  à  U,  e'"  par  ^  ; 
nous  obtenons  un  polynôme  du  quatrième  degrédont  on  peut 
calculer  le  Hessien,  Si  nous  le  désignons  par  H,  et  si  nous  y  rem- 
plaçons \  par  e"^,  nous  aurons 

D'après  ta  théorie  des  formes  biquadratiques  (  '  ),  on  a  l'identité 


■V— 4H=+SHU^-TU". 


D'autre  part,  si  l'on  pose 


(')  Sàlmon,  Leçons  d'Algèbre  supéHe 
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j  encore,  en  tenant  compte  de  l'identité  précédente, 


(,8)  2  =j/4t.--S4 


S  et  T  étant  des  constantes,  le  rapport  anharmonique  de  l'une 
quelconque  des  racines  de  l'équation  (a-j)  et  de  trois  racines  deU 
dépend  exclusivement  de  'i/  et  non  de  «,  d'après  la  théorie  des 
formes  biquadraliques.  Donc  |  sera  «ne  simple  fonction  de  v  et 
sera,  par  suite,  entièrement  déterminée  par  l'équation  précédente, 
qui  introduit  cette  fois  des  fonctions  elliptiques. 
Signalons  la  relation  identique 

entreles  denx  polynômes  du  troisième  degré  qui  figurent  dans  la 
solution. 

On  a  ici  un  nouvel  exemple  d'un  problème  dans  lequel  figurent 
à  la  fois  les  fonctions  elliptiques  et  les  fonctions  bypevellipliques. 

819.  L'intégration  des  équations  {i4),  qu'Enneper  n'avait  pu 
effectuer  et  qui  lui  paraissait  présenter  de  grandes  difficultés,  est 
due  à  M,  Dobriiier  qui  l'a  donnée  dans  un  Mémoire  publié 
en  i88^  ('  ).  Nous  nous  contenterons  de  montrer  ici  que  la  déter- 
mination des  coordonnées  X,  Y,  Z  d'un  point  de  la  surface  en 
fonction  de  m  et  de  p  n'exige  plus  l'intégration  d'une  équation  de 
Riccati,  mais  s'effectue  au  moyen  de  simples  quadratures.  Il  nous 
suffira  pour  cela  d'établir  que  (es  sphères  coupant  la  sur/ace 
suivant  des  lignes  de  courbure  ont  leurs  centres  en  ligne 
droite. 

Les  coordonnées,  relatives  aux  axes  du  trièdre  (T),  du  centre  de 
la  sphère  qui  contient  la  ligne  de  courbure  de  paramètre  «  ont 
été  désignées  plus  haut  par  x^,  o,  Z(,.  Elles  sont  lices  aux  fonc- 
tions y,  3  par  les  relations 

(3o)  ^c=^'<,7,  .-^c^- 


(')  H.  DoBMNER,  Vie  Flacheit  comtanter  Kriimmung  mil  einem  System 
sphdrùcher  Krummungslinien  dargestellt  mit  Hilfe  voti  Thetafuiictionen 
siveier  Variabeln  {Acta  Matkematica,  t.  LX.,  p.  73-io4;  1886-1887). 
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déduites  des  formules  (8)  et  (l'i).  Lorsque  Ton  passe  d'une  ligne 
de  courbure  à  une  autre,  c'est-à-dire  lorsque  u  varie,  les  projec- 
tions du  déplacement  de  ce  centre  sont 

{a^'fi-l-  C05UI  -i-aûsiaio)  du,         ^n  -r-  du,         {^J,  —  x„  siniu)  du. 

Remplaçons  x^,  Zq  en  fonction  de  y  et  de  s,  et  calculons  les 
cosinus  A,  B,  C,  proportionnels  à  ces  trois  projections,  des  angles 
que  fait  la  tangente  à  la  courbe  des  centres  avec  les  axes  du  triôdro 
mobile.  En  tenant  compte  de  l'équation  (io),  nous  trouverons  les 

I  At/ïï=s'-s^cos^-73siu«,, 
(31)  B/ÏI  =  --aJ, 

{   C,/2^  =  _K£'— sy-i-asiii-u. 

Or  on  reconnaît  aisément  que  ces  cosinus  directeurs  vérifient 
identiquement  les  relations  telles  que  les  suivantes 

dA  —  B(rdu-i-r,dv)  —  G{q  du-\-  qi  dv),         .  ■  -, 

qui  caractérisent  une  direction  invariable  dans  l'espace.  La  pro- 
position que  nous  avions  en  vue  est  donc  établie  et  la  ligne  des 
centres  est  une  droite. 

820.  Prenons  cette  droite  pour  axe  des  X.  Rien  ne  sera  plus 
aisé  que  de  déterminer  la  coordonnée  X.  On  a,  en  effet, 

et,  de  ces  deux  formules,  on  déduit  sans  difficulté 

La  sphère  contenant  la  ligne  de  courbure  aurait  évidemment 
pour  équation 

(33)  (X  —  U)2  +  Y^-i-  Zs=  «^-h  56  =  --^^. 

où  U  désigne  maintenant  une  fonction  inconnue  de  u  ;  et  il  est  clair 
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que  X — U  est  ]ii  projection  sur  l'axe  desX  du  rayon  de  la  sphère 
qui  aboutit  au  point  considéré  de  la  surface.  Mais  celle  projection 
peut  être  calculée  à  l'aide  des  formules  (3i)  et  elle  est  égale  à 

On  a  donc 
ce  qui  donne 


iV^)  U  = 


s'f'-i- j'^)  _  yy[ 


'k       \/ik     1/2  kJ  " 


Connaissant  X — ■  U,  nous  pourrons  déduire  de  la  formule  (33) 
la^-aîcurde  Y^+Z^ 

Y^ + z^  =  !-t.ll  -  (^-^-^yT- . 

Si  nous  posons  enfin 
(35)  Y  =r.lcos']i,        Z  .-.?.siii^, 

ridentité 

(3G)  ds°--  dX^-h  dk^-h  l^d']i^, 

OÙ  ds^,  X,  X  sont  entièrement  connus,  permettra  de  déterminer  Jj 
par  une  simple  quadrature. 

Appliquons  cette  méthode  au  cas  spécial  où  l'on  suppose 


Alors 

on 

doit 

.  avoir 

y-=<'- 

(37) 

h   = 

.k, 

(38) 

^'^  = 

--^■'^a^- 

•■+ 

2  A, 

(39) 

ôTc  ^ 

-..in. 

'■ 

De  ce 

ttc 

derr 

,icr= 

équa 

[ion 

on  dédu 

i. 

/: 

diû 

-f^ 

du- 

■^yC•'), 
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ou,  en  donnant  à  /(i")  une  forme  spéciale, 


/l^ -/--/'. 


Au  iieu  d'appliquer  les  formules  préeédentes,  cherchons  directe- 
ment 3|  et  10.  De  l'équation  précédente  on  déduit 


rquons  que  I  on  a 


ce  qui  donne,  en  substituani  dans  l'équation  (i) 

Une  reste  plus  qu'à  porter  cette  valeur  de  w  dans  l'équation  (5g) 
pour  obtenir  la  condition 

qui  définira  z\.  La  fonction  w  se  trouve  ainsi  directement  déter- 
minée en  fonction  de  u  et  de  v.  On  aura  ici 


(i3)      X2=  Y2-!-Z5=  - — ;—  = 

Un  calcul  facile  donnera 

(M)  d- 


yihdv 


d'où  il  suit  que  ij^  sera  une  fonction  de  V.  En  d'antres  termes,  les 
lignes  de  courbure  de  paramètre  c  seront  planes;  et  leurs  plans 
passeront  par  la  droite,  lieu  des  centres  des  sphères  qui  contien- 
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nent  les  lignes  de  première  courbure.  CesL  un  rcsnltat  qu  il  était 
aisé  de  prévoir,  l'hypothèse 


que  nous  avons  faite,  exprimant  que  les  sphères  conlenant  les 
lignes  de  première  courbure  coupent  la  surface  à  angle  droit. 
Comme  elles  ont  déjà  leurs  centres  en  ligne  droite,  on  devait 
trouver  une  variété  des  surfaces  de  Joacliimsthal  [n"*  92  à  94,  I, 
p.  1 12  et  suivantes]. 

8âl.  Le  cas  que  nous  venons  d'étudier  est  la  seul  dans  lequel 
une  surface  à  courbure  constante  poisse  avoir  ses  lignes  de  cour- 
bure planes. 

En  effet,  pour  que  les  lignes  de  courbnre,  de  paramètre  i",  d'une 
surface  quelconque,  soient  planes,  il  fanl  et  il  suffit  [n°  509,  II, 
p.  394]  que  leur  plan  osculateur  coupe  la  surface  sous  un  angle 
constant.  Or,  lorsque  la  surface  est  rapportée  à  ses  lignes  de  cour- 
bure, la  tangente  de  cet  angle  est  —  ^  (n"  S07),  Il  faut  donc  que 
l'on  ail,  en  général, 

(45)  5  =.(.). 

Ici  cette  équation  devient 

Aux  notations  près,  elle  est  identique  à  l'équation  (3y  bis)  qui 
entraîne  comme  conséquence  l'équation  (Sg).  En  déterminant  les 
fonctions  d'une  seule  variable  sets,,  on  retrouve  les  hypothèses 
et  les  valeurs  que  nous  venons  d'étudier.  Ainsi, 

Quand  une  surface  à  courbure  constante  admet  une  famille 
de  lignes  de  courbure  planes,  les  plans  de  ces  lignes  de  cour- 
bure passent  par  une  droite  et,  par  conséquent,  les  autres 
lignes  de  courbure  sont  sur  des  sphères  qui  ont  leurs  centres 
sur  cette  droite. 

Pour  ce  qui  concerne  le  cas  général,  l'introduction  des  fonc- 
tions &  k  une  et  à  deux  variables,  nous  renverrons  le  lecteur  à 
l'éléganl  Mémoire  de  M.  Dohriner. 
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.  Pour  obtenir  de  nouvelles  surfaces  ù  courLiii 


■nslanle, 


il  suffira  d'appliquer  à  celles  qui 


i  venons  de  délerminer  les 
méthodes  de  transformation  de  M,  Lie  et  de  M.  Biânchi.  Nous 
allons  donner  rapidement  qiielcjiies  indications  sur  la  suite  des 
calculs  qu'il  y  aura  à  exéciiter  pour  obtenir  les  surfaces  en  nombre 
illimilé  que  l'on  peut  ainsi  faire  dériver  d'une  surface  donnée. 
Reprenons  le  système  fondamental 


d"où  l'on  déduit  toute  la  théorie. 

Considérons-y  d'abord  w  comme  donnée  el  cherchons  à  en  dé- 
duire la  valeur  la  plus  générale  de  6.  Si  l'on  en  connaît  une  solu- 
tion particulière  6,  la  solution  la  plus  générale,  que  nous  dési- 
gnerons par  9',  sera  définie  par  la  formule  très  simple 

(47)  »(•:--•)  „p,^., 

où  l'on  a  posé,  en  modifiant  légèrement  les  nolations  du  n"  803, 


I  < 


.S(U  du  -+■  si 
n  8  du  —  si 


^dv. 


Ces  quadratures,  effectuées  avec  la  plus  grande  g-éoéralltc  pos- 
sible, introduiront  évidemment  une  constante  arbitraire  en  facteur 
dans  l'expression  de  cot— — ■ 

Supposons  maintenant  que,  considérant  6  comme  donnée  dans 
le  système  (4*3),  on  veuille  avoir  l'expression  la  plus  générale 
de  la  fonction  w  qui  satisfait  à  ces  deux  équations.  Si  nous  dési- 
gnons encore  par  w  une  solution  particulière  et  par  w"  la  solution 
générale,  nous  aurons,  de  même  que  précédemment, 


(49) 


Y  étant  la  fonction  introduite  au  n^SOS  et  définie  par  la  quadrature 
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La  méthode  de  M.  Biancbî  consiste,  nous  l'avons  vu,  dans 
rfixéciuion  alternative  de  ces  deux  opérations.  Remarquons  que 
les  calculs  relatifs  à  la  seconde  se  déduisent  de  ceux  qui  se  rap- 
portent à  la  première,  si  l'on  échange  (o,  d,  «,  p,  y  respective- 


'ï' 


s'en  assure  aisément. 


Supposons  que,  partant  d'un  système  do  solutions  ((o,  0)  du 
système  (4^),  on  ait  calculé  les  fonctions  a,  p,  f.  Appliquons  la 
formule  {47)  pour  avoir  une  solution  plus  générale  et  remplaçons 
H  par  9'.  Nous  aurons  de  nouvelles  valeurs  a.',  p',  -f  de  a,  j3,  f.  Les 
valeurs  a',  p'  se  calculent  algébriquement  par  les  formules 

Mais,  pour  obtenir  la  nouvelle  valeur  y'  de  y,  il  faudra  effectuer 
une  nouvelle  quadrature. 

Si,  de  même,  on  remplace  w  par  la  valeur  w"  fournie  par  l'é- 
quation (49),  on  aura  de  nouvelles  valeurs  a",  [i",  v"  de  t.,  fJ,  y. 
Des  formules  analogues  aux  précédentes  donneront 

Mais,  pour  obtenir  la  nouvelle  valeur  |â"  de  [i,  il  restevn  ici  en- 
core à  effectuer  une  nouvelle  quadrature. 

823.  En  appliquant  successivement  les  deux  opérations  que 
nous  venons  de  définir,  on  déduira,  on  le  voit,  de  tout  système  de 
solutions  des  équations  (46)  un  nombre  illimité  de  systèmes  nou- 
veaux contenant  autant  de  constantes  qu'on  le  voudra;  et  la 
détermination  de  chaque  système  nouveau  exigera  seulement 
une  nouvelle  quadrature. 

Mais  ces  quadratures  portent  sur  des  expressions  de  plus  en 
plus  compliquées  contenant  les  constantes  arbitraires  mêlées  aux 
variables  aussi  bien  dans  les  dénominateurs  que  dans  les  numéra- 
teurs. Il  semblait  donc  que  l'application  de  la  méthode  étaitpresque 
impossible  et  devait  être  promptement  arrêtée  dans  le  cas  général. 
Il  y  a  donc  quelque  intérêt  à  signaler  le  résultat  suivant  : 

Il  suffira  d'effectuer  au  début,  en  dehors  de  a,  p,  y,  un  cer- 
tain nombre  de  quadratures  {inférieur  d'une  unité  au  nombre 
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des  solutions  nouvelles  que  l'on  veut  obtenir)  portant  sur  des 
fonctions  parfaitement  déterminées  de  u  et  de  v^  et  ces  qua- 
dratures une  fois  effectuées,  V  application  de  la  méthode  n' exi- 
gera que  les  calculs  algébriques  les  plus  élémentaires. 

Voici  d'abord  quelles  sont  les  quadratures  à  effectuer;   elles 
sont  déflnies  par  les  formules 

l   dbx  =  ■ib^dt  —  {'^-'+e-'-'^)d-(, 
I  db^  ^  dbo-h  -ib,  d:  ~  ^bo  dn  -  e-'-^bl  rfp, 
(53) 


€lb„=^db„-^+-i.b,^^d-.-lb„ 

-jrfa 

-(b,b^+b,b„.,  +  .. 

.-H   b„- 

-sSo)e-5- 

+  (&.&„_,-=-;.2  6„_3+.. 

.+  6„_ 

_,&,)rfT- 

A,  =  30,  i(  p-,  -  .)  -  (^'-^e—^)  d^. 

dci  =  rfco-F2Cirf(PY  — e)  +  2Corfa  — eïKcJ  dj, 

(54)  i  , 

J  rfc„=  (/c„_s-^  2e„_irf(pf  —  s)-)-  2C„_5  rfa 

I  —  (CoC„_3-H  CiC„_3  +  ...+  C„_sCo)e'='rfY 

où  l'on  a  posé,  poiir  abréger, 

(55)  dt  ^  ^  d-(  +  iinb  sima  du  -i-  costD  cos6  d». 

Il  résulte  des  équations  (46)  que  rfe  est  une  différen tielle  exacte. 

Nous  supposerons  que  toutes  ces  quadratures  soient  calculées 
de  la  manière  la  plus  générale,  c'est-à-dire  qu'on  ait  ajouté  une 
constante  arbitraire  après  chaque  intégration. 

Ces  définitions  une  fois  admises,  supposons  qu'on  substitue 
partout  à  9  la  valeur  9'  définie  par  la  formule  (47)-  Les  nouvelles 
valeurs  b'^,  c\  des  fonctions  6;,  c,-  seront  déterminées  par  les  for- 
mules (5i)  et  les  relations  très  simples  de  récurrence  qui  suivent 

(56,         '■;-o.-?y. 
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Lorsque,  au  coolraire,  on  substituera  le  système  (<û",  6)  au  sys- 
tème (to,  6),  les  formules  que  l'on  aura  à  employer  pour  calculer  les 
nouvelles  valeurs  de  bi,  Cfseronl  pareilles  aux  précédentes  et  s'en 
déduiront  par  la  substitution  des  quantités  — a,  y,  p,  d,  bi  à 
et,  p,  y,  bi,  Ci  respectivement.  On  aura,  par  exemple, 
(58)  h"„=  c„+i-h7''(6';-,Ci4-6;_2C3-!-...  +  6'ic„). 

(Sg)  c;  =  6.-,  ~  Y  (b„.,c\  +  6„_3c;  +  .  ..  +  ô„c'„„,). 

Cela  résulte  de  la  remarque  faite  plus  haut  ;  le  système  fonda- 
mental ne  change  pas  quand  on  change  to  en  0,  6  en  to  +  tc  ;  mais 
alors  il  faut  changer  le  signe  de  a,  échanger  (3  et  y,  i,  et  Cj,  s  et 

824.  On  peut  établir  tons  ces  résultats  d'une  manière  relative- 
ment simple  en  opérant  comme  il  suit. 

Remarquons  d'abord  que  toutes  les  relations  par  lesquelles  on 
détermine  les  fonctions  ba,  b,,  b^,  ...  peuvent  être  comprises 
dans  une  formule  unique  à  l'aide  de  l'arlifice  suivant. 

t  désignant  une  variable  auxiliaire,  considérons  la  fonction  ç 
de  t,  de  w  et  de  f  qui  serait  définie  par  le  développement  suivant 
(6o)  o(i.  II,  v)=^  bt,+  bit-i-  bit^-i-..  .+  ô„("  + 

Multiplions  maintenant  les  équations  (53)  qui  servent  de  défi- 
nition à  6,,  ^2,  . . .,  b„,  respectivement  par  l,  t^,  . . .,  t",  eî  ajoii- 
lons-les.  En  désignant  par  df  la  différentielle  de  ip  où  (  serait  traitée 
comme  une  constante,  on  effectuera  aisément  la  sommation  de 
tous  les  termes  semblables,  ce  qui  conduira  à  l'équation 

,^ip  — rfjj  =  l^  d<j"+-  îft  d=.  —  i's  t^  d:i 

-  (  pî  -T-  e3«) (  d-j  -  t^e-^'  9'  (/fi  +  i>  / 1^^] '  d-;, 

que  l'on  peut  ordonner  comme  il  suit 

(6()    ii~t^)d'f  =  d&  —  le^<'d-;-\-tt(d-^-^d-i—t(h)'f-t-tidy—ie~^'-'d^]Q^. 
13.  ~  III.  3u 
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Cette  unique  équation  tient  lieu  de  toutes  celles  qui  sont  com- 
prises dans  le  Tableau  (53)  :  il  suffira  donc  de  démontrer  qu'il 
en  existe  une  solution  fo,  développable  suivant  les  puissances 
entières  et  positices  de  t,  pour  établir  en  une  fois  que  tous  les 
seconds  membres  des  formules  {?i'i)  sont  bien  des  différentielles 
exactes. 

Or,  si  dans  l'équation  précédente  on  remplace  t/'-p  par  sa  valeur 

et  sî  l'on  égale  à  zéro  les  coefficients  de  du,  dv  dans  les 
deux  membres,  on  a  deux  équations  de  Riccati  auxquelles  on 
poiirra  appliquer  les  méthodes  données  au  n"  48  et  l'on  reconnaîtra 
que,  pour  elles,  les  conditions  d'jntégrabilité  sont  vérifiées.  A  la 
vérité,  les  calculs  par  lesquels  on  établit  ce  résultat  sont  assez 
compliqués;  on  pourrait  les  présenter  sous  une  forme  élégante. 
Mais  le  fait  essentiel  que  nous  avons  en  vue  sera  établi  plus  loin 
{n°  829)  par  une  simple  transformation  de  l'équation  (6i). 

Si  l'on  considérait  de  même  la  fonction  i|i  définie  par  le  dévelop- 
pement 

(G2)  'ill(i,    U,    r)    =Cc-|-C,/-HC2(^  +  ..., 

on  verrait  qu'elle  doit  satisfaire  à  l'équation 

(63)     {i-t^)d-ii^d-i-te--^a.d'^  +  j,t{'^d-;  —  d-.^td'j:y^+ti,d'^  —  te-"^d-{}^'^ 

toute  semblable  à  celle  qui  détermine  fp.  Nous  allons  montrer  tout 
d'abord  que  les  équations  en  tp  et  i  se  ramènent  l'une  à  l'autre. 
Si  on  les  ajoute,  en  effet,  après  avoir  multiplié  la  première  par  t|/ 
et  la  seconde  par  tp,  on  trouve 

(i  —  iï)  rf(»4')  =  (rfV  —  ïe-î«  rfp)  ?{i -h  iç4')-l-((^fl  -  (e^ît  <;-;)'!'('  + '?'!'); 
équation  qui  est  identiquement  vérifiée  quand  on  fait 


On  passe  donc  de  l'une  à  l'autre  des  deux  équations  par  la  sub- 
stitution 
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Mais,  pour  hien  comprendre  la  nature  de  cette  relation,  il  faut 
remarquer  que  l'éqiialion  en  tp  a  deux  espèces  bien  distinctes  de 
solutions.  Les  unes  sont  développables  suivant  les  puissances  posi- 
tives de  ;  et  leur  développement 

u  =  6(, -1-6, î-î- 62(5  +  ..- 

donnera,  avec  les  constantes  arbitraires  que  comportent  les  quadra- 
tures, les  fondions  que  nous  avons  désignées  par  bu,  ^1,^21  ■  ■  ■  ■ 
Les  autres  ont  un  développement 


qui  commence  au  terme  en  -,  et  ce  sont  celles-là  seulement  qtt'il 
faudra  porter  dans  la  formule  de  substitution  (64)  pour  obtenir  la 
solution  il 


dévcloppable  suivant  les  puissances  de  t. 

825.  Une  fois  établie  l'existence  des  fonctions  bi  et  a,  voyons 
comment  se  transforment  ces  fonctions  lorsqu'on  applique  la 
méthode  de  transformation  de  M.  Bianchi.  La  première  transfor- 
mation est  définie  par  la  formule 


Elle  substitue  9'  à  9  ;  les  nouvelles  valeurs 
sont  définies  par  les  équations  suivantes 

^'i  __  a 

(65) 

Si  l'on  désigne  par  a'  la  nouvelle  valeur  de  ^,  on  peut  donc, 
grâce  ans  formules  précédentes,  écrire  l'équation  en  fp'  qui  rem- 
place l'équation  en  tp  (61).  Un  calcul,  que  nous  omettons,  montre 
que  l'on  passe  de  l'une  de  ces  équations  à  l'autre  par  la  substi- 
tution 

(66)  ?'-P'  =  ?'+»ïisi-S^- 
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Si  donc  011  tient  comple  des  formules  (64),  on  obtiendra  les 
relations  suivantes 


tY=-_ 


ji'? -fy 


entre  les  nouvelles  et  les  anciennes  valeurs  de  f  et  de  ^.  Ces  rela- 
tions ont  été  écrites  sous  une  forme  telle  qu'elles  fonrnissent, 
comme  cela  doit  être,  pour  tp'  et  i|;'  des  fonctions  développables, 
comme  f  et  A,  suivant  les  puissances  positives  de  l. 

Ce  point  une  fois  reconnu,  si  l'on  chasse  les  dénominateurs  et 
si  l'on  égale  dans  les  dens  membres  les  coefficients  des  mêmes 
puissances  de  (,  on  obtient  les  formules  de  récurrence  (56),  (5j) 
données  plus  haut  et  qui  permettent  de  calculer  les  nouvelles  va- 
leurs 6^-,  c\  des  fonctions  6,-,  a.  On  peut  encore  employer  les  for- 
mules (67)  sans  chasser  les  dénominateiirs  et  effectuer  le  dévelop- 
pement des  seconds  membres  suivant  les  puissances  de  (  pour 
obtenir  sans  intermédiaire  les  expressions  de  b'^,  c'^. 

En  résumant  tout  ce  qui  précède,  nous  pouvons  donc  énoncer 
la  proposition  suivante  : 

Toutes  les  fois  que  l'on  saura  déterminer  la  solution  la  plus 
générale  de  l'une  des  équations  différentielles  (61)  ou  (63), 
l'application  de  la,  méthode  de  transformation  de  M.  Bianchi 
n  'exigera  plus  que  des  calculs  algébriques  sans  aucune  qua- 
drature. 


826.   Comme  ap[:ilii 


1  parlons  de  la  solution 


du  système  (46)-  On  a  ici 


■(,            rf^  =  0, 

d-!  =  o.. 

dz  =  d^. 

n-f  et^sepr. 

ésenlent  si 

Duslaforii 

(,  -  i^)  rff  = 

Q.i'f{dv  — 

tdu), 

(,-i^)d6^- 

.^iHd.- 

tdu). 
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d'oi'i  l'on  déduira  sans  peine  leurs  intégrales,  qui  seront 

(68)  ^  =  ^(î)e"T^,         4'  =  ^i(0e"""î^> 

T  et  a,  désignant  deux  fonctions  quelconques,  développabîes  sui- 
vant les  puissances  positives  de  t,  dont  les  coefficients  donneront 
tes  constantes  qui  doivent  figurer  dans  b,i  et  dans  c„. 

La  première  sohition  dérivée  est  fournie  par  les  formules 

oLi  k\  désigne  Tine  constante.  Elle  correspond  à  la  pseudosphère. 
On  voit  ainsi  que  toutes  les  surfaces  dérivées  de  la  pseudosphère 
suivant  la  mélbode  de  M.  Bianclii  s'obtiendront  sans  aucune  in- 
tégra lion. 

827.  Les  équations  de  Riccati  à  deux  variables  indépendantes 
en  a  et  en  i|^  dont  l'intégration  ramène  à  des  calculs  algébriques 
l'application  de  la  méthode  de  M.  Bianchi  contiennent  un  para- 
mètre auxiliaire  (.  Nous  avons  vu  qu'elles  se  réduisent  l'une  à 
l'autre  par  l'emploi  de  !a  formule  de  substitution 

Nous  allons  maintenant  montrer  qu'on  peut  les  raltaclier  l'une 
et  l'autre  à  un  système  analogue  contenant  un  paramètre  arbi- 
traire et  déjà  rencontré  dans  cette  théorie  au  n"  808. 

Écrit  avec  les  variables  a  et  (3  qui,  au  n°  808,  désignaient  les 
paramètres  des  lignes  asjmplotiques,  ce  système  prenait  la  forme 

[^i  +  ^^asin(Q-<.) 

55-ar-»™<«  +  ")' 


Écrit  avec  les  variables  ii  et  i?,  il  deviendra  donc  le  suivant 
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identique,  aux  notations  près,  à  celui  que  nous  avons  rencontré 
dans  l'étude  de  la  transformation  de  M.  Backinnd  (p.  434)  et  il 
ne  pourra  avoir  lien  (n"  808)  qu'entre  deux  solutions  de  l'éqaa- 


Ccla  posé,  supposons  que  l'on  connaisse  une  fonction  w  solu- 
tion de  cette  équation  aux  dérivées  partielles,  c'est-à-dire  que 
l'on  connaisse  l'élément  linéaire  d'une  surface  (S)  à  courbure 
constante  rapportée  à  ses  lignes  de  courbure.  Nous  allons  montrer 
que  l'intégration  complète  du  système  (71),  c'est-à-dire  la  déter- 
mination de  la  fonction  la  plus  générale  9  qui  j  satisfait  pour 
chaque  système  de  valeurs  de  a  et  de  b,  entraîne  la  détermination 
sans  quadrature  des  neuf  cosinus  qui  fixent  la  position  du 
trièdre  (T),  non  seulement  pour  la  surface  (S),  mais  pour  toutes 
celles  qui  s'en  déduisent  par  l'application  combinée  de  la  transfor- 
mation de  M.  Lie  (n°  774)  et  de  celle  de  M.  BiancKi,  ou  si  l'on 
vent  encore  par  l'unique  application  de  la  méthode  de  transfor- 
mation de  M.  Bâcklund  (n"  809). 

Considérons  d'abord  la  surface  (S);  la  détermination  des  neuf 
cosinus  dont  dépend  la  position  du  trièdre  (T)  relatif  à  cette  sur- 
face exige  l'intégration  du  système  (7)  [p.  ^78]  qu'on  obtient 
immédiatement  en  faisant  dans  le  système  (71) 

«  =  (,  br=-  i, 

et  que  l'on  saura  par  suite  intégrer,  d'après  l'hypothèse.  La  déter- 
mination de  la  surface  (S)  exigera  donc  seulement  trois  quadra- 
tures. D'autre  part,  la  détermination  de  la  surface  (Si),  qui  dérive 
de  (S)  par  la  première  application  de  la  méthode  de  Bianchi,  exige 
l'intégration  du  même  système  (71)  avec  les  valeurs  égales  à  l'unité 
de  a  et  de  b.  Le  système  étant  supposé  intégrable  pour  toutes  les 
valeurs  de  a  et  de  é,  on  saura  donc  déterminer  (S,  ). 

Comme,  d'ailleurs,  il  est  évident,  d'après  les  développements 
du  ïi°  808,  que  le  système  (71)  conserve  sa  forme,  mais  avec 
d'autres  valeurs  des  constantes  a  et  b,  quand  on  applique  la 
transformation  de  M.  Lie,  il  est  clair  que  la  proposition  s'étend  à 
toutes  les  surfaces  qui  dérivent  de  (S)  soit  par  la  transformation 
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de  M.  Lie  soit  par  une  première  application  de  !a   méthode  de 
M.  Bianchi  ou  de  celle  de  M.  Bâcklund. 

828.  Mais  on  peut  la  compléter  encore  en  montrant  que  l'on 
pourra,  sans  aucune  quadrature,  poursuivre  l'application  de  la 
mélhode  de  M.  Bianchi,  non  seulement  à  la  surface  (S,),  mais  à 
toutes  celles  qui  en  dérivent  par  la  transformation  de  M.  Lie. 
Cette  nouvelle  proposition  se  traduit  analjtjquement  par  le 
théorème  suivant  : 

Soient  ^  et  w  deux  solutions  connues  du  système  ('ji)-  Con- 
sidérons les  deux  systèmes  suivants 


\    du        dv    ~         ■?.       ^''^    '^°^"'  1       ^"""i"''*  ' 

^  +  ^=    "-'^  ^'  'Aa^co^^^        ■"'"'"    'dnm   0038 

OÙ  l'on  a  toujours 

et  où  S|  et  u)|  sont  deux  inconnues  à  déterminer.  On  passera 
du  premier  au  second  par  la  substitution 


de  sorte  que,  si  l'on  sait  intégrer  le  premier,  on  saura  aussi 
intégrer  le  second. 

Le  lecteur  vérifiera  ce  résultat.  Nous  nous  contenterons  de  re- 
marquer que  le  théorème  n'est  même  pas  en  défaut  pour  les  va- 


de  a,.  Supposons,  par  exemple,  a,  =  a.  Alors  il  y  a  une  infinité 
de  solutions  du  système  (7a),  qui  tendent  vers  6  quand  a,  tend 
vers  a.  Soit,  en  cii'et, 
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la  solulion  générale  dn  système  (72)001  C  désigne  la  constante 
arbitraire  choisie  de  telle  manière  que,  pour  «,=;«  et  G:=o, 


Alors  on  pourra  prendre  pour  C  une  fonction  de  <?, 
C  =  K(«i-«)-i-K,(«,-«)'  +  ..,, 
t,  si  on  lève  l'indétermination  dans  la  formule 


le   dénominateur  étant  calculé  pour  les  Yaleurs  o  et  a  de  C  et 
de«,. 

Une  méthode  analogue  s'appliquerait  à  l'hypothèse  «,  =:  —  a. 

On  peut  donc  énoncer  le  tliéorème  d'Analyse  suivant  : 

Considérons  le  système  des  relations  (^i)  qui  ne  peuvent 
subsister  qu'entre  deux  solutions  m  et  ^  de  l'équation  aux 
dérivées  partielles  (1).  En  y  considérant  successivement  w  eï  6 
comme  inconnues  et  changeant,  si  Von  veut,  chaque  fois  les 
valeurs  des  constantes  a  et  b,  on  peut  faire  dériver  de  toute 
solution  ii>  de  l'équation  (i)  une  infinité  d'autres  solutions.  Si, 
quelles  que  soient  les  constantes  a  et  b,  la  première  application 
de  la  méthode  n'exige  aucune  quadrature,  il  en  sera  de  même 
de  toutes  les  applications  suivantes. 

Géométriquement,  nous  avons  l'énoncé  suivant  : 

Si  l'on  sait  déterminer  par  de  simples  quadratures  une  sur- 
face à  courbure  constante  (S)  ainsi  que  toutes  celles  qui  en 
dérivent  par  l'application  de  la  transformation  de  M-  Lie 
(n"  774),  l'application  successive  des  méthodes  de  transforma- 
tion de  MM.  Bianchi,  Bàcklund  et  Lie  n'exigera  aucune  qua- 
drature nouvelle. 

Il  ne  sera  pas  inutile  d'ajouter  ici  la  remarque  suivante,  qui  in- 
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diquera  comment  on  a  été  conduit  à  prévoir  la  proposition  que 
nous  venons  d'énoncer  et  de  démontrer. 

Le  système  (71),  identique  au  système  (fig),  est  celui  que  nous 
avons  rencontré  au  n°  809  lorsque  nous  avons  défini  la  transfor- 
mation de  M.  Backlund.  Nous  avons  vn  que,  si  l'on  mène  par  chaque 
point  d'une  surface  à  courbure  constante  (S)  et  dans  le  plan  tan- 
gent à  cette  surface  une  droite  (d)  faisant  l'angle  6  avec  l'axe 
des  X  du  trièdre  (T)  attaché  à  (S)  et  si  l'on  veut  que  cette  droite 
engendre  une  congruence  pour  laquelle  le  segment  focal  soit  con- 
stant et  égal  à  m,  l'angle  des  plans  focaux  étant  aussi  constant  et 
admellanlpour  cotangente  —  >  il  sera  nécessaire  et  suffisant  que  9 
satisfasse  au  système  (71),  où  a  et  6  recevront  les  valeurs  suivantes 

(75)  «6-. 
entraînant  ta  suivante 

(76)  ,  =  l'>+,n', 

entre  "k  et  m.  Mais  il  importe  de  remarquer  qu'il  existe  deux 
systèmes  de  valeurs  de  a  et  de  &  satisfaisant  à  la  relation  (^5)  et 
auxquels  ne  correspond  aucune  valeur  finie  de  3.  et  de  m.  Ou  a, 
en  effet, 

;  _  a  —  f'.        _^  _  w-6 

Si  donc  on  prend 

les  valeurs  de  X  et  de  m  sont  infinies.  Le  segment  focal  devient 
infini  ainsi  que  l'angle  des  plans  focaux  dont  la  tangente  devient 
égale  à  —  i.  C'est  un  cas  limite  de  la  transformation  de  M.  Backlund 
dans  lequel  l'une  des  surfaces  focales  de  la  congruence  engendrée 
par  la  droite  (d)  est  rejetée  à  l'infini.  Cette  surface  focale  se  réduit 
donc  à  une  ligne  située  dans  le  plan  de  l'infini  et  cette  ligne  est 
nécessairement  une  droite  tangente  au  cercle  de  l'infini  puisque, 
les  deux  plans  focaux  faisant  un  angle  infini,  l'un  d'eux  est  néces- 
sairement un  plan  isotrope.  Ainsi  la  droite{d)  est  alors  la  section 
du  plan  tangent  de  (S)  par  un  plan  isotrope  parallèle  à  un 
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plan  yî^e.  D'ailleurs  le  système  qnidétermine  6  devient  identique, 
comme  nous  l'avons  déjà  remarqué,  à  celui  donl  dépend  la  déter- 
mination du  trièdre  (T)  attaché  à  la  surface  (S)-  Ainsi  ce  système 
particulier  (7),  donné  à  la  page  878,  correspond  à  ce  que  nons 
appellerons  un  cas  limite  de  la  transformation  de  M.  Backliind. 
Ce  point  étant  admis,  supposons  qu'on  fasse  dériver  de  (S)  une 
surface  (S))  par  la  méthode  de  M.  Bianchi,  ce  qui  exige  l'intégi'a- 
tion  do  système  (ji),  où  a  et  b  seraient  remplacés  par  l'unité.  Si 
l'on  sait  déterminer  le  trièdre  (T)  attaché  à  (S),  on  saura  aussi 
déterminer  le  trièdre  (T)  attaché  à  (S,);  cela  résulte  de  la  dé- 
finition même  de  la  ti'ans formation.  En  d'autres  termes,  si 
l'on  sait  appliquer  à  (S)  le  cas  limite  de  la  transformation  de 
M.  Backlund,  on  saura  l'appliquer  aussi  à  (S,).  Pour  vérifier  par 
l'iinalyse  celte  proposition,  il  était  naturel  de  substituer  à  la  trans- 
formation limite  une  transformation  quelconque,  ce  qui  devait 
nous  conduire  au  théorème  général  qui  fait  l'objet  de  ce  numéro. 

829.  Nous  n'avons  plus  qu'un  mot  à  ajouter  pour  rattacher  ces 
résultats  à  ceux  qui  concernent  les  fonctions  f  et  i{i.  Si  l'on 
elfectue  dans  l'équation  en  ce  la  substitution 


011  0  est  la  fonction  satisfaisant  aux  équations  (46)  et,  si  l'on  pose 


elle  prendra  la  forme  suivanle 

En    égalant    les    coefficients   de    (/((    et  de    di'    dans    les   deux 
membres,  on  retrouve  les  équations 

Si-.£  =  î.i„,e.-„,^^î.(..^»), 


;st-à-dire  le  système  (71)  où  0  serait  remplacé  par  9, . 
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CHAPITRE    XIT. 

RArPHOCWEMEiVTS     V.T     AJVAI.OGIRS     KNTRE     LES     SURFACES    A    COOEBUIt]; 
CONSTANTE   ET    LES    SOIIFACES    MTHIMA. 

Recherche  des  surfaces  (M)  telles  que 
pour  tangentes  des  droites  qui  soien 
sarfaoe  du  second  degré.  —  Quand  ce 
fini,  on  doit  retrouver  les  surfaces  n 
la  plus  générale,  la  ri  é  ter  min  a  ti  on  de 
équation  aas  dérivées  partielles  qui 
—  Signification  géométrique  des  ré; 
tîons  de  distance  et  d'angle  due  à  il 
données  au  Livre  V,  Chapitre  VIII.  — 
de  M.  Cajiey.  —  Leur  plan  osculat 
laquelle  elles  sont  tracées.  —  Les  1 
encore  des  lignes  droites.  —  Générali; 
de  courbure.  —  Formules  analogue; 
aux  lignes  de  courbure  généralisées 
de  ce  Chapitre  ont,  dans  la  Céomé 
égaux  et  de  signes  contraires;  elles 

priété.  —  Elles  se  rapprochent  encoi„ _  , r-  -i- 

rendre  minimum  la  portion  de  l'aire  cayleyenne  comprise  dans  un  contour 
donné.  —  Etude  d'une  transformation  qui  permet  de  transporter  à  la  Géométrie 
euclidienne  toute  relation  entre  les  angles  dans  la  Géométrie  de  M.  Cajlej.  — 
Cette  transformation  fait  correspondre  une  sphère  à  un  plan  et  un  cercle  à  une 
droite.  —  Généralisation  delà  théorie  des  tangentes  conjuguées  de  Dupin.  — 
Propriétés  diverses  des  surfaces  (M')  qui  dérivent  des  surfaces  (M)  par  la 
transformation  précédente. 


830.  Dans  les  Chapitres  précédenls  nous  avons  fait  connaître 
les  principaux  résultats  actjms  à  la  Science  en  ce  qui  concerne  les 
surfaces  à  courbure  constante.  Nous  aurons  encore  à  revenir  sur 
ce  sujet  dans  le  Livre  suivant;  nous  allons  terminer  celui-ci  et  la 
troisième  Partie  de  cet  Ouvragée  en  indiquant  quelques  proposi- 
tions qui  établissent  certaines  analogies,  certains  rapports  de  voi- 
sinage entre  les  surfaces  à  courbure  constante  et  les  surfaces  mi- 
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Nous  avons  vu  (n°  186)  que  les  surfaces  minima  peuvent  être 
caractérisées  par  la  propriété  suivante  :  Les  deux  tangentes  de 
longueur  nulle  menées  par  chaque  point  de  la  surface  doivent 
être  deux  tangentes  conjuguées.  Il  est  naturel  d'étendre  un  peu 
cette  définition  et  de  chercher  les  surfaces  telles  que,  si,  dans 
chacun  de  leurs  plans  tangents  et  par  le  point  de  contact  de  ce 
plan,  on  mène  les  deux  tangentes  à  une  surface  fixe  du  second 
degréj  ces  deux  tangentes  soient  conjuguées  relativement  à  la  sur- 
face cherchée.  Quand  la  surface  du  second  degré  ou  quadrique 
se  réduira  au  cercle  de  l'infini,  la  définition  précédente  coïncidera 
avec  celle  des  surfaces  minima.  Si  la  quadrique  se  réduit  à  une 
conique,  la  surface  cherchée  deviendra  la  transformée  homogra- 
phique  d'une  surface  minima.  Si  la  quadrique  (Q)  se  réduit  à  un 
cône,  la  surface  sera  la  corrélative  d'une  surface  minima.  Le  seul 
cas  réellement  nouveau  à  envisager  est  donc  celui  où  la  quadrique 
appartient  à  la  classe  la  plus  générale;  nous  la  désignerons,  pour 
abréger,  par  la  lettre  (  Q)  et  les  surfaces  cherchées  seront  appelées 
ici  les  surfaces  (M)- 

831.  Soit  alors 

l'équation  de  la  quadrique  (Q)  rapportée  à  tm  tétraèdre  conjugué 
quelconque  et  considérons,  sur  la  surface  (M)  cherchée,  les  deux 
familles  de  lignes  conjuguées  dont  les  tangentes  sont  en  même 
temps  tangentes  à  la  quadrique.  Ces  deux  familles  sont  distinctes 
si  nous  écartons  le  cas  exceptionnel  oii  la  surface  (M)  se  réduirait 
à  une  développable  circonscrite  à  la  quadrique  (Q)  ;  nous  pourrons 
donc  prendre  pour  variables  indépendantes  leurs  paramètres  œ  et  ^. 
Si  l'on  mène  par  un  point  {x^  y,  a,  t)  de  (M)  la  tangente  définie 
par  les  valeurs  dx,  dy,  dz,  dt  des  différentielles,  la  condition  pour 
que  cette  droite  soit  aussi  tangente  à  la  quadrique  s'exprime  par 
l'équation  suivante 

\  —  {x  dx  +  y  dy  ^  z  dz  +  t  dt  f  =  0. 

Supposons  qu'on  ait  multiplié  les  coordonnées  homogènes  de 
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l  par  une  l'onction  telle  que  l'on  ail  conslammenl 


la  condition  précédente  se  simplifiera  et  deviendra 

(  4  )  rfj^^  +  dy''  -t-  dz''-  -+■  dt^  —  o. 

On  exprimera  donc  que  les  tangentes  aux  lignes  de  paramètres  ^ 
et  p  sont  aussi  tangentes  à  la  quadrjqne  en  écrivant  les  deuxéqua- 

I   /''^V      /^V      (^JY      (^lY- 

\  (5)  -^  (ï) -^  Gl) -^  (jf)  ^"- 

Pour  exprimer  de  plus  qoe  les  lignes  de  paramètres  «  et  ^  sont 
conjuguées,  il  faudra  écrire  que  ^,jv,  a,  i  sont  quatre  solutions  par- 
ticulières d'une  équation  linéaire  de  la  forme 

•    '  da  dfJ  à-j,  (jp 

OÙ  Â,  B,  G  désignent  des  fonctions  inconnues  de  a  et  do  fj.  Nous 
allons  montrer  en  premier  lieu  que  A  et  B  sont  nulles. 

Pour  cela,  multiplions  l'équation  précédente  par  ^  et  faisons  la 
somme  des  quatre  équations  que  l'on  obtient  en  y  remplaçant  9 
para:,^,  3,  (  successivement.  Comme  on  a,  d'après  les  équations 
(S)  et  (3), 

/rf^y       /ày\i       /àzy      /^Y_ 
\da)   ''"U»/   ~'~U«/   '^\à'^}    "'"' 
d^     d^af         àjy    à^y         de    à^s  àt     à-t 

da:  dy        ^dz        /^^  _ 


l dx  dx       ày  dy       àz  dz,       àt  àt\  _ 

c'est-^i-dire,  puisque  le  coefficient  de  B  ne  peut  être  nul, 
13  =0. 
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en  sorte  que  la  question  est  tout  enlière  ramenée  à  la  suivanle  : 
Trouver  une  équation  linéaire  à  invariants  égaux 

dont  quatre  solutions  particulières  satisfassent  à  la  relation 

(8)  a,5  +  _y3+3E+(=^,. 

Soits  cette  forme  le  problème  est  susceptible  d'une  solulioo  élé- 
gante . 

832.  Comme  on  trouve,  en  différentiant  deux  fois  l'équation  (8), 
d'-x  d''-y  à"-z  ô^t 

_      dx  ôx       ày  ôy       dz  ds      dt  dt 

on  aura,  en  remplaçant  les  dérivées  secondes  par  leurs  valeurs 
déduites  de  l'équalion  (7), 

<»>  '==-S£ï' 

le  signe  S  désignant  une  somme  étendue  aus  quatre  coordonnées. 
En  tenant  toujours  compte  de  ce  que  x,  y,  z,  t  sont  solutions 
particulières  de  l'équation  (9),  on  déduit  de  là  sans  difficulté  les 
équations  suivantes  : 

f  d'j.  ûfp  i5  rias   àp  ' 

dont  nous  aurons  à  faire  usage  plus  loin.  Posons  maintenant 


dK  _     ri  ^    à^x    _    r\  d^ 


et  de 
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K  el  K)  dépendent  donc  respectivement  des  seules  variables  cet  p 
et  l'on  peut  écrire 

K^f(y.).         K,  =/i(^). 

Il  fautccarier  l'hypothèse  OÙ  l'une  de  ces  fonctions  serait  nulle, 
le  lecteur  s'en  assurera  aisément.  On  pourra  alors,  en  remplaçant 
les  variables  œ  et  p  par  des  fonctions  convenablement  choisies  de 
ces  variables,  réduire  K  et  Kj  à  i'imité.  Nous  supposerons  donc, 
dans  la  suite, 

(I.)  K  =  i,        K.  =  r. 

Désignons  maintenant  par  u,  c,  <v,  p  les  coordonnées  tangen- 
tielles,  coordonnées  dont  les  rapports  mutuels  sont  déterminés 
par  les  trois  équations 

<.3,     S—  s-'-î-  S4;- 

On  peut  évidemment  toujours  trouver  quatre  fonctions  A,  A,, 
H,  D  telles  que  l'on  ail 

d^x        ,  àx        .     àx 
-   "  da-  du.  dp 

et  les  équations  analogues  obtenues  en  remplaçant  x  et  u  par^ 
et  (j,  s  et  tv,  t  et  p  respectivement.  Multiplions  l'équation  précé- 
dente par^  et  ajoutons-la  aux  trois  équations  analogues  relatives 
aux  autres  coordonnées.  En  tenant  compte  des  identités  déjà  si- 
gnalées, on  trouvera 

Opérant  de  même,  après  avoir  multiplié  par  — .  on  aurait 


Multipliant  maintenant  par  -r^  et  remarquant  que  l'on  y 

Sàx  à^x  _   '^   Qàx  ôw   __       dC 
■Ta  ^  "  d^  Oda  (jp  ~~  ai  ' 
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L'éq\jation  (i4)  se  réduit  donc  à  la  forme  très  simple 

*'■''  'd^^   ~  C  à^    àa  ^         ■ 

Si  l'oo  assujettit  en  outre  les  coordonnées  langentjelles  à  vérifiei 
aussi  la  relation 


l'élévation  au  carré  de  l'équation  préecdente  et  son  addition  aux 
équations  analogues  nous  donneront  la  condition 


En  remplaçant,  s'il  est  nécessaire,  a  par  ('œ.  on  pourra  toujours 
prendre  D  =  i ,  ce  qui  donnera  l'équation 

''''  1)^  ~  C  àa    à'j.  -■'"  "' 

à  laquelle  on  peut  joindre  la  suivante,  toute  semblable  : 


(i8) 


'  Ç.  à%    <f^ 


ces  équations  étant  encore  vérifiées  quand  on  y  remplace  x  et  u 
parjf'  et  c,  z  et  w,  t  exp. 

833.  Si  on  les  retranche  membre  à  membre,  on  reconnaîtra 
que  les  qiiatre  coordonnées  ponctuelles  satisfont  à  l'équation  li- 
néaire aux  dérivées  partielles 

'■'^'  ù%i        t)fi2        G  d-j.    di    '    G  dp   dp  ""' 

en  môme  temps  qu'à  l'équation  (^),  et  il  est  clair  que  la  principale 
difficulté  du  problème  se  réduit  à  la  détermination  de  C.  Or,  si 
l'on  multiplie  l'équation  précédente  par -rp  et  qu'on  l'ajoute  aux 
équations  analogues,  on  trouvera 

dO^csôx  <} 
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ou,  en  tenant  compte  des  relations  (lo), 

ô^'   ~à^  "^       G  da    dp  ■ 
D'autre  part,  la  première  des  relations  (lo) 
dC    _        Qdx  d^a: 

nous  donne,  en  diiférentiant  par  rapport  à  p, 

d'C    _    _  O  ^  ^^  _  C  '^^  _^ 
dfldp  ^"    &  t'a'  df'        Odp  cii^d'^' 

Remarquons  que  l'on  a 

En  portant  d^ns  l'équation  précédente  celte  valeur  de  la  dérivée 
troisième  de  x,  il  viendra  donc 


de  sorte  que 

l'éqnati' 

on  (20)  se  transformera  dans 
à^C        -,„       I  ÔC  'K', 

on  encore 

d^iogC       ,,       I 

Telle  est  l'équation  aux  dérivées  partielles  qui  déterminera  C. 

834.  Une  fois  connue  C,  les  coordonnées  X^y,  Z-,  t  seront  dé- 
finies par  les  équations  aux  dérivées  partielles  (;7)  et  {19),  qui  ne 
peuvent  évidemment  admettre  que  des  solutions  contenant  des 
constantes  arbitraires.  A  chaque  valeur  de  C  correspondent  une 
infinité  de  surfaces  (M);  mais  toutes  ces  surfaces  se  transforment 
les  unes  dans  les  autres  par  la  substitution  homographique  qui 
conserve  la  quadn'que  (Q),  c'est-à-dire  la  forme  quadratique 

Si  l'on  remplace  dans  l'équation  (21)  C  par  e^''",  elle  prend  la 
D.  —  III.  3i 
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forme 

qui  ne  diffère  que  par  les  notations  de  celle  dont  IHiitégration 
détermine  les  surfaces  à  courbure  constante. 

835.  Quand  on  aura  déterminé  x,y,  z,  t,  les  formules  (17)  ou 
(18)  feront  connaître  les  coordonnées  tangentielles,  c'est-à-dire  les 
coordonnées  ponctuelles  du  pôle  du  plan  tangent  par  rapport  à  la 
quadrique  (Q).  La  Géométrie  nous  montre  immédiatement  que  la 
polaire  réciproque  de  la  surface  chercliée  (M)  par  rapport  à  (Q) 
donne  une  seconde  solution  du  problème  que  noua  avons  en  Yue. 
En  effet,  dans  la  transformation  par  polaires  réciproques,  à  des 
tangentes  conjuguées  de  (M.),  correspondent  des  tangentes  con- 
juguées de  la  polaire  réciproque;  et,  à  des  tangentes  de  (Q), 
correspondent  encore  des  tangentes  de  (Q). 

On  peut  vérifier  cette  proposition  par  l'Analjse  de  la  manière 
suivante  ; 

Différeri lions  l'équation  (1^)  par  rapport  à  P;  il  viendra 

du   _    à^a>  à  1  i  dG  dx\ 

OU,  en  tenant  compte  des  équations  (7)  et  {21), 
au       /_       d^logCXda^        I  ôx 


(23) 


On  trouvera  de  même 


(M) 


ta  etp  y  d«  "^ 


"  G"  dp 


ù'-u    _    i_d^x  _^    1    àG  dx 

'à^  ~  C~ùf-         Ô  dp"  dp 


1  tenant  compte  do  l'équation  (18), 


(■25) 


'«dp- 


On  voit  bien  ainsi  que  la  polaire  réciproque  de  (M)  est  u 
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face  de  mémo  dnfinition  que  (M),  qui  correspond  à  cette  solution  de 
l'équation  (21)  que  l'on  obtient  en  changeant  C  en  t;- 

836.  Pour  indiquer  d'une  manière  complète  la  signification  des 
résultats  précédents,  nous  allons  rappeler  la  généralisation  des 
notions  d'angle  et  de  distance  qui  est  due  à  M.  CaylejC). 

Cette  généralisation  a  pour  point  de  départ  la  substitution  d'une 
quadrique  quelconque  (Q)  au  cercle  de  l'infini. 

Étant  donnés  deux  points  dans  l'espace  M,  M',  appelons  distance 
de  ces  deux  points  la  fonction  0  définie  par  l'équation 

(■16)  fi5,6^R, 

R  désignant  le  rapport  anhannouique  de  M,  M'  et  des  deux  points 
oii  la  droite  MM' rencontre  la  quadrique  (Q).  Si  x,  y,  z,  t;  x' ,  y', 
s',  ('  désignent  les  coordonnées  des  deux  points  el  si  la  qua- 
drique (Q)  est  définie  par  l'équation  homogène 


,<)/_    ,àl        ,àf         àf 
[  "^  Se    '  -^  ')y       ^  r)z  ùt 


La  distance  de  deux  points  pourra  donc  être  considérée  comme 
nulle  quand  ils  seront  stu-  Tine  même  tangente  à  la  quadrique  (Q) 
et  seulement  dans  ce  cas. 

Si  la  quadrique  (Q)  se  réduit  à  une  conique,  la  distance  de 
deux  points  quelconques  devient  nulle  dans  tous  les  cas,  d'après  la 
définition  même;  mais  on  peut  employer  l'artifice  suivant. 

Supposons,  pour  fixer  les  idées,  que  l'on  ait  pris  l'équation  de 


(')  Vûli-  le  MÉmoii-e  intitulé;^  sîxth  Memoir  upoii  Quantics  {Philosa/ihical 
Tra/isaciions,  vol.  CXLIX,  p.  61-90;  1859)  et  the  Collected  Mathematical 
Papers  of  A.  Cayley,  vol.  Il,  p.  S61.  On  pourra  eonaulter  aasai  un  Mémoire  de 
M.  F.  Klein  Ueber  die  sogenannte  Nicht-Euktidiscke  Geomeïrie  inséré  en  1871 
au  tome  IV  des  MatkematUche  Annalen,  p.  373-625. 

En  ce  qui  concerûe  la  généralisation  des  notions  de  lignes  de  courbure,  focales, 
normales,  etc.,  coasultec  l'Ouvrage  déjà  cité  Mémoire  sur  une  classe  remar- 
quable de  courbes  et  de  surfaces  algébriques,  Paris,  Gaaihier-Viliars  ;  1873. 
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la  quadrique  sous  la  forme 

OU,  si  l'on  veut,  que  la  quadrique  (Q)  rapportée  à  des  axes  rectan- 
gulaires soit  une  sphère  de  rayon  R.  La  formule  (28)  nous  donnera 


n  faisant  (  =  i'  ^=  1 . 
Si  R  devient  infini,  on  trouve 


et  l'on  peut  prendre  3  ^  o.  Mais  posons 

(3„)  ™8  =  ,*^J        !'.„,H.(co>S-,), 

et  développons  en  série,  suivant  les  puissances  de  ^,  il  viendra 

les  termes  négligés  contenant  tous  -^  en  facteur.  Nous  retrouvons 
à  la  limite  l'expression  habituelle  de  la  distance  de  deux  points. 
De  même,  étant  donnés  deux  plans,  appelons   angle  de  ces 
plans  la  fonction  V  définie  par  la  formule 

(32)  e^'^^A, 

OÙ  él  désigue  le  rapport  anliarmonique  des  deux  plans  donnés  et 
des  deux  plans  tangents  menés  par  leur  intersection  à  la  quadrique 

(Q).  Si 

(33)  ç(«,r,  <v,;,)  =  o 

est  l'équation  tangentielle  de  cette  quadrique  et  si  u,  v,  çf,  p; 
u',  f',  iv',  p'  désignent  les  coordonnées  tangeatielles  des  deiix 
plans  donnés,  leur  angle  sera  défini  par  la  formule 

,,       1       au  dv  àw  dp 

Cette  définition  se  réduit,  sans  qu'il  soit  nécessaire  de  faire  aucune 
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transformation,  à  la  définition  ordinaire  quand  la  quadrique  (Q) 
se  transforme  dans  le  cercle  de  l'infini.  Il  est  clair  que,  dans  la 
Géométrie  de  M.  Cayley,  l'angle  de  deux  plans  est  égal  à  la  dis- 
tance de  leurs  pôles  par  rapport  à  la  quadrique  (Q). 

On  appellera  de  même  angle  de  deux  droites  rjui  se  coupent 
la  fonction  V  définie  toujours  par  l'équation  {3a),  où  Si.  désignera 
le  rapport  anharmonique  des  deux  droites  et  des  deux  tangentes 
menées  par  leur  point  d'intersection  et  dans  leur  plan  à  la  qiia- 
dri,ue(Q). 

Deux  plans  seront  perpendiculaires  quand  l'un  contiendra  le 
pôle  de  l'autre.  Deux  droites  seront  perpendiculaires  quand  l'une 
contiendra  le  pôle  d'un  plan  passant  par  l'autre. 

Une  droite  sera  perpendiculaire  à  un  plan  quand  elle  sera  per 
pendiculaire  à  toutes  les  droites  passant  par  son  pied  dans  le  plan, 
Elle  passera  alors  par  le  pôle  du  plan. 

L'angle  d'une  droite  et  d'un  plan  sera  le  complément  de  l'angle 
de  la  droite  et  de  la  perpendiculaire  menée  au  plan  par  le  pied  de 
cette  droite  dans  le  pian. 

837.  Une  fois  définies  les  notions  d'angle  et  de  distance,  les 
autres  définitions  de  la  Géométrie  métrique  ordinaire  subsistent 
et  peuvent  être  introduites  sans  aucune  difficulté. 

CherchonSj  par  exemple,  l'élément  linéaire  de  l'espace  et,  pour 
cela,  remplaçons  dans  la  formule  (28)  qui  donne  la  distance  de 
deux  points  ai' ,y',  s',  t'  par  x  -\-  dx,  y  +  dy^  z  +  dz,  t  +  dt.  Er. 
développant  en  série  les  deux  membres,  nous  trouverons 


f{dx,  dy,  dz,  dt) 


\   \dx  dy   ■'        dz  et      ; 


Si,  en  particulier,  on  suppose  que  les  coordonnées  homogènes 
aient  été  multipliées  par  une  fonction  telle  que  l'on  ait  constam- 
ment 
(36)  /(x,y.^,l)  =  ,, 


yGoosle 
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et  la  formule  (35)  se  rédni 


(3?) 


ds^  —  f(  dx,  dy,  dz,  dt). 


838.  Ces  formules  conduisent  à  différentes  conséquences.  Nous 
remarquerons  d'abord  que,  si  l'on  considère  différentes  directions 
émanant  d'un  même  point,  les  angles  de  ces  directions  [relati- 
vement à  la  quadriqne  (Q)]  sont  ceux  que  nous  avons  définis  au 
n"  572  et  que  nous  avons  rattachés  à  la  considération  purement 
analytique  d'une  forme  quadratique.  Cette  forme  quadratique  est 
ici  celle  qui  est  définie  par  l'équation  (35)  ou  par  l'équation  (37) 
en  tenant  compte  de  ia  relation  (36). 

Remarquons  en  effet  que,  si  nous  considérons  seulement  les 
angles  des  droites  et  des  plans  qui  passent  par  un  point  déter- 
miné M,  on  peut,  sans  changer  la  valeur  de  ces  angles,  substituer 
dans  leur  définition  à  la  quadrique  (Q)  tonte  autre  quadriqùe 
inscrite  à  celle-là  suivant  la  conique  (C)  d'intersection  par  le  plan 
polaire  du  point  M  ;  en  particulier,  on  peut  prendre  cette  conique 
(C)  elle-même. 

Si  l'on  a  rapporté  la  surface  à  un  tétraèdre  conjugue  ayant  l'u 
de  s 
simple 


irface  à  un  tétraèdre  conjugue  ajar 
1  pourra  réduire  son  équation  à  la 


le  point  M  ayant  pour  coordonnées 

Cela  posé,  considérons  deux  directions  partant  du  point  M  et 
définies  par  les  caractéristiques  rf  et  S  ;  on  aura,  en  assujettissant 
1rs  coordonnées  à  vérifier  toujoiirs  l'équation  de  condition  (36), 

dt  =  U  =  o, 

et  l'angle  (c/s,  3i)  de  ces  deux  directions  sera  donné  parla  formule 

(38)  dshQos(ds,ls)^dxix  +  dyhy-i-dzU 

tout  à  fait  identique  à  la  formule  ordinaire.  Cela  résulte  immédia- 
tement de  la  remarque  précédente,  puisque  nous  pouvons,  dans  le 
calcul  de  l'angle,  substituer  à  la  quadrique  (Q)  la  conique  définie 
par  les  équations 
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conique  qui,  avec  les  notations  cartésiennes,  deviendrait  iden- 
tique ail  cercle  de  l'infini.  Or  l'angle  (ds,  Si),  défini  par  la  for- 
mole  (38),  est  bien  identique  à  l'angle  de  deux  directions  tel  que 
nous  l'avons  défini  au  n"  572,  relativement  à  l'une  ou  l'autre  des 


formes  quadratiques  (35)  ou  (87).  Cela, 
lemeiit. 


presqui 


média- 


839.  La  formule  {3^)  va  nous  permettre  encore  de  généraliser 
la  propriété  des  lignes  géodésiques  d'une  surface  et  de  montrer 
que,  dans  la  Géométrie  de  M.  Caylej  comme  dans  la  Géométrie 
ordinaire,  le  plan  oscillateur  d'une  ligne  géodésique  est  normal 
à  la  surface  sur  laquelle  elle  est  tracée. 

Soit,  en  effet, 


(39) 


&(x,j',z,t}  =  o 


i'équotion  homogène  d'une  surface  (0)  dont  o 
lignes  géodésiques.  11  faudra  trouver  le  mir 


veut  délerm 
num  de  l'ir 


:i  er  les 


/-• 


où  ds  est  donnée  par  l'une  des  formules  (35)  ou  (S^).  En  suppo- 
sant que  a:,  ^j-,  s,  (vérifient  toujours  la  relation  (36),  ce  qui  est 
évidemment  permis,  l'application  des  méthodes  du  Calcul  des 
variations  conduit  aux  équations  différentielles  suivantes. 

Désignons  par  x',  y\  z' ,  (';  x" ^  y",  z",  t"  les  dérivées  premières 
et  secondes  de  ^,  y,  s,  t,  considérées  comme  fonctions  de  s  et 
posons,  pour  abréger, 

(40)    J=f{x,y,  ^,  (),        /'  =/(^',7',  s',  t'h        f"  =A^'\y':  i":  '")■ 
Les  équations  différentielles  cherchées  sont 

dy'  èy       ^  èy' 
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Les  coordonnées  u,  v,  w,  p  du  plan  oscillateur  à  la  ligne  g 
ésiqiie  sont  évideinmenl  définies  par  les  trois  équations 


S—  S—  s- 


Les  coordonnées  X,  Y,  Z,  T  du  pôle  de  ce  plan  s'obtiendront 
en  remplaçant  dans  les  équations  précédentes  u,  v,  w,  p  respecti- 
vement par  les  dérivées  relatives  à  X,  Y,  Z,  T  de  la  fcnctîon 
/(X,  Y,  Z,  T),  ce  qni  donnera,  d'après  une  identité  bien  connue, 
les  équations 

S^l-    S^Ê--    S-2-- 

Cela  posé,  multiplions  les  équations  (41)  respectivement  par 
X,  Y,  Z,  T  et  ajoutons-les.  En  tenant  compte  des  relations  précé- 
dentes, nous  aurons 

et,  par  suite,  [i.  n'étant  pas  nul  ('  ), 

Cette  éqiiation  exprime  que  le  pâle  dupkn  osculateur  se  trouve 
dans  le  plan  tangent  à  la  surface  (0).  En  d'autres  termes,  le  plan 
oscillateur  de  la  ligne  géodésique  est  perpendiculaire  au  plan 
tangent,  les  angles  étant  évalués  par  rapport  à  la  quadrique  fon- 
damentale. 

Il  résulte  de  ce  théorème  que  la  ligne  la  plus  courte  entre  deux 
points  de  l'espace  est,  dans  la  Géométrie  de  M,  Cajley,  la  ligne 
droite  qui  joint  ces  deux  points.  Car  la  ligne  la  plus  courte  réu- 
nissant deux  points  de  l'espace  sera  géodésique  sur  toutes  les  sur- 

(')  Si  [I  était  niil,  les  Équations  (^î)  ne  dépendrais  Ht  pas  de  9  et  se  réduiraient 
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faces  qui  la  contiendront  et,  par  conséquent,  devra  avoir  son  plan 
osculateur  indéterminé.  Ainsi 

Dans  la  Géométrie  de  M.  Cayley,  les.  lignes  droites  sont  les 
lignes  les  plus  courtes  entre  deux  points. 

On  suppose  toutefois  qu'en  allant  d'un  point  à  l'autre  on  ne 
rencontre  pas  la  surface  (Q),  car  alors  il  y  aurait  discontinuité, 
la  dislance  de  deux  points  devenant  infinie  quand  l'un  d'eux  se 
trouve  sur  la  quadrique  fondamentale.  Ainsi  les  deux  points 
doivent  être  à  l'intérieur  ou  à  l'extérieur  de  la  surface  (Q). 

Il  suit  du  théorème  précédent  qu'on  saura  déterminer  les  lignes 
géodésiques  tracées  sur  toute  surface  (S)  du  second  degré.  Car  la 
surface  développable  qui  a  son  arête  de  rebrou ssement  sur  (S)  el 
est  en  même  temps  tangente  à  une  quadrique  quelconque  (Q') 
inscrite  dansia  développable  |(S),  (Q)|  aura  précisément  pour  arête 
de  rebrou  ssement  une  ligne  géodésique  de  (S).  Cela  résulte  des 
propriétés  bien  connues  des  faisceaux  tangentiels  de  quadriques. 
Le  développement  des  calculs  est  Identique  à  celui  qui  concerne 
les  lignes  géodésiques  dans  la  Géométrie  ordinaire,  comme  le 
montre  immédiatement  la  remarque  suivante.  Les  lignes  géodé- 
siques d'une  quadrique  (S)  conservent  encore  leur  propriété  d'être 
géodésiques  lorsqu'on  substitue  à  la  quadriqne  fondamentale  (Q) 
toute  autre  quadrique  inscrite  dans  la  développable  |(S),  (Q)|  et, 
en  particulier,  l'une  des  lignes  doubles  de  celte  développable;  et, 
par  conséquent,  pour  les  transformer  en  lignes  géodésiques  ordi- 
naires, il  suffit  d'effectuer  une  transformation  homographique  qui 
remplace  cette  ligne  double  par  le  cercle  de  l'infini. 

840.  Dans  la  Géométrie  de  M.  Cajley  les  lignes  de  courbure 
peuvent  être  définies  de  la  manière  suivante.  Ce  sont  les  courbes 
telles  que  les  normales  à  la  surface  en  tous  leurs  points  engendrent 
une  surface  développable.  Les  normales  sont  les  droites  qui  joi- 
gnent le  point  de  contact  du  plan  tangent  au  pôle  de  ce  plan  par 
rapport  à  la  quadrique  fondamentale.  Mais  ici  le  principe  de  dua- 
lité exige  que  nous  introduisions  une  autre  droite  que  nous  appel- 
lerons seeonde  normale  et  qui  sera  l'intersection  du  plan  tangent 
avec  le  plan  polaire  du  point  de  contact.  La  première  etla  seconde 
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normale  sont  des  droites  polaires  l'une  de  Tautre,  D'après  cela,  il 
est  clair  que,  si  les  premières  normales  engcndreût  une  surface 
développable ,  il  en  est  de  même  des  secondes  normales  et  vice 
versa. 

Nous  allons  montrer  ([«'il  y  a  sur  toute  surface  une  double  fa- 
mille de  lignes  de  courbure  et  que,  comme  dans  la  Géométrie 
ordinaire,  ces  deux  familles  forment  un  réseau  conjugué, 

Soient,  en  effet,  M  un  point  quelconque  d'une  surface  (S)  et  Pie 
pflle  de  son  plan  tangent,  pôle  qui  correspond  à  M  sur  la  sur- 
face (2')  polaire  réciproque  de  (S);  soient  MP,  M' P' deux  positions 
infiniment  voisines  de  la  droite  MP  qui  engendrent  un  élément  de 
développable.  Pour  que  l'élément  de  surface  réglée  (MP,  M' P')  soit 
développabl«,  il  faut  et  il  suffit  que  les  droites  MM',  PP'  soient  dans 
un  même  plan.  Mais  alors  il  en  sera  de  même  des  polaires  de  ces 
droites,  qui  sont,  l'une  la  tangente  conjuguée  de  PP'  en  P  relati- 
vement à  (S'),  l'autre  la  tangente  conjuguée  de  MM'  en  M  relati- 
vement à  (S).  On  voit  donc  que,  si  MM'  est,  sur  la  surface  (S),  la 
direction  d'une  ligne  de  courbure,  il  en  sera  de  même  de  la  tan- 
gente conjuguée.  Ainsi 

Les  développables  de  la  congruence  engendrée  par  les  nor- 
males MP  découpent  sur  les  surfaces  (S),  (S')  deux  réseaux  de 
courbes  conj  uguées  qui  sont ^  d'après  notre  définition,  les  lignes 
de  courbure  de  ces  surfaces. 

De  plus,  le  pôle  du  plan  principal  PMP'M'  se  trouvant  à  l'in- 
tersection des  deux  tangentes  conjuguées  de  MM'  et  de  PP',  on 
voit  que 

Les  deux  plans  principaux  seront  conjugué.'^,  c'est-à-dire 
normaux,  par  rapport  à  la  quadrique  fondamentale. 

Ainsi  les  développables  formées  par  les  normales  découpent 
sur  les  deux  surfaces  (S),  (S')  aussi  bien  que  sur  la  quadrique  (Q) 
un  réseau  conjugué.  Il  y  a,  sur  toute  surface,  deux,  familles  de 
lignes  dont  les  tangentes  sont  conjuguées  à  la  fois  relativement  à 
la  surface  et  à  la  quadrique  fondamentale  et  qui  sont  telles  que,. 
pour  chacune  de  ces  lignes,  soit  les  premières,  soit  les  secondes 
normales  forment  une  surface  développable. 
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C'est  la  généralisalion   aussi  complète  que  possible  des  pro- 
priétés des  lignes  de  courbure  dans  la  Géométrie  euclidienne. 


8M.  Il  ne  sera  pas  inutile  pour  ce  qiii  va  suivre  de  ] 
quelques-unes  de  ces  propriétés  par  l'Analyse  et  d'indiquer  ici  un 
système  de  formules  analogues  aux  équations  d'Olinde  Rodrigues 
(n"  lil)  et  relatives  aux  lignes  de  courbure  dans  la  Géométrie  de 
M.  Cayley. 

Soient  toujours  x,  y,  s,    t  les   coordonnées  boinogènes  d'un 
point  M  d'une  surface  donnée,  liées  par  la  relation 
(44)  a:^^y^-'^i^^f=i, 

et  u,  f,  w,  p  tes  coordonnées  du  pôle  P  du  plan  tangent  relative- 
ment à  la  quadrique  (Q)  dont  l'équation  sera  prise  ici  sous  !a 
forme 

Nous  supposerons  ces  coordonnées  du  pôle  P  liées  également  par 
la  relation 


Un  point  situe  sur  la  normale  MP  à  une  distance  p  du  poi 
lira  alors  ses  coordonnées  X,  Y,  Z,  T  déterminées  par  les  forr 
ui  van  tes 


\  T  =  (c05p^-/.  smp. 

Exprimons  qu'il  est  un  centre  de  courbure  principal,  c'est- 
à-dire  qu'il  existe  un  déplacement  de  la  normale  dans  lequel  il 
décrit  une  courbe  tangente  à  cette  droite.  Nous  serons  conduit  à 
des  équations  telles  que  les  suivantes 

d%  =  Xa;  +  ij,((,        (?Z=Xs-i-[i"', 
dY  =  Xy  H-  |j,c,  tîT  =  Xî  +  [xp, 

ou  encore,  en  remplaçant  dX,  dY,  . . .  par  leurs  valeurs 

cosp  (fc-H  sinp  du  =  \' x  +  ^'k, 
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Si  l'on  multiplie  ces  équations  respectivement  par  a:,  y,  s,  t  et 
qu'on  les  ajoute  ensuite,  si  l'on  recommence  ensuite  la  même 
opération  après  les  avoir  multipliées  par  u,  v,  fv,  p  en  tenant 
compte  des  relations  (44)i  (45)  et  des  identités 


S—    S—    S' 


Elles  pretineiit  donc  la  forme  1res  élégante 

/  da;  ■+■  langp  du  =  o, 
]  dy -=r  i.!).asp  di>  =  cr, 
J  (/s  H-  tangp  dip  =  n, 
'   dl  -i-  tan^p  dp  =  o, 

toute  semblable  à  celle  des  équations  d'Olinde  Rodrigues. 

Si  l'on  désigne  par  d  etè  les  caractéristiques  des  différentielles 
relatives  aux  deux  directions  des  lignes  de  courbure,  on  en  dé- 
duira facilement  les  identités 

(48)  ^<^3'83'  =  o,         Crf(tea^=  o,         ^(&Sm=o,         C  rfuSw-o, 

d'après  lesquelles  on  reconnaît  que  les  directions  principales  sont  à 
la  fois  perpendiculaires  relativement  à  la  qaadrique  fondamentale, 
et  conjuguées,  dans  le  sens  de  Dupin,  relativement  à  la  surface  sur 
laquelle  sont  tracées  les  lignes  de  courbure. 

8i2.  Si  nous  voulions  poursuivre  ces  analogies,  nous  pourrions 
repi'endre  ici  la  théorie  tout  entière  des  surfaces.  En  employant 
par  exemple  la  méthode  de  Gauss,  nous  n'aurions  qu'à  remplacer 
les  cosinus  directeurs  de  la  normale  par  les  coordonnées  du  pôle 
du  plan  tangentrelalivement  à  la  quadrique  fondamentale,  et  nous 
serions  conduits  à  la  reproduction  presque  textuelle  des  formules 
données  au  Chapitre  III.  Le  théorème  de  Gauss,  relatif  à  l'expres- 
sion de  la  courbure  totale  par  l'élément  linéaire,  subsiste  dans  la 
Géométrie  caylejenne  et  l'on  peut  édifier,  relativement  aux  sur- 
faces dont  les  rayons  de  courbure  sont  fonctions  l'un  de  l'autre, 
une  théorie  toute  semblable  à  celle  que  nous  devons  à  M.  Weio- 
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garten.  Cette  étude  esl  loin  d'être  dépourvue  d'intérêt,  mais  le 
lecteur  pourra  aisément  la  reconstituer  à  l'aide  des  indications 
précédentes.  Nous  nous  contenterons  de  montrer  ici  que  les  sur- 
faces (M),  étudiées  au  début  de  ce  Chapitre,  sont  les  analogues 
des  surfaces  minima  dans  la  Géométrie  de  M.  Cajley. 

Cela  résulte  d'abord  de  leur  définition  elle-même,  les  lignes 
dont  les  tangentes  sont  aussi  tangentes  à  la  quadrique  fondamen- 
tale sont  aussi,  d'après  nos  déflnilions,  les  lignes  de  longueur 
nulle  de  la  surface  dans  la  Géométrie  cayleyenne.  Or,  ces  lignes 
doivent  former  un  système  conjugué,  de  même  que,  dans  la 
Géométrie  ordinaire,  les  lignes  de  longueur  nulle  des  surfaces 


843.  Plaçons-nous  maintenant  à  un  autre  point  de  vue,  ei  cher- 
cbons  les  lignes  de  courbure  d'une  surface  (M).  En  appliquant 
les  équations  différentielles  précédentes  et  tenant  compte  des  re- 
lations (a3)  et  (a4),  on  verra  qu'elles  prennent  ici  la  forme  sui- 
vante 


et  sel 

•élJll 

ise 

ni,  parsnil 

(49) 

A  +  ïf? 

flimi 

„ae, 

'P> 

on  trouve 

(S») 

s  deux  équations  très  simples 


da'  -M"'  =  o 


Cette  équation  s'intègre  aisément.  Celle  qui  détermine  les  rayons 
de  courbure  principaux  devient 


Ainsi  les  deux  rayons  de  courbure  principaux  sont  ici  égaux 
et  de  signes  contraires. 

844.   Réciproquement,   toute  surface  dont  les  rayons  de  cour- 
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bure  sont  égaux  et  de  signe  contraire  dans  la  Géométrie  oaylejenoe 
est  une  surface  (M),  Pour  le  démontrer,  désignons  par  a  et  |3  les 
paramètres  des  lignes  de  courbure  et  désignons  par  p,  et  p^,  non 
plus  les  rayons  de  courbure  principaux,  mais  les  tangentes  de  ces 
rayons  de  courbure.  Les  équations  (47)  nous  donnent  le  système 
fondamental 


-  +  pi 


[   dl  dp 

1,  ^  "*■  P'  ^  "^ 

SI  donc  on  pose 


Erfo^- 


(  ■')4  )  iW-  —  ^  dx'^  — 

on  trouvera  sans  peine 

(55)  C  da-^  =      \d^-^-^—,  rfSS 

(^in  '^  du.  dx  ^  ~  —  dn> dl3'. 

O  pi  P2     '^ 

Ces  équations  nous  seront  utiles  plus  loin.  Si  maintenant  on 
élimine  u  entre  îes  deux  premières  équations  des  groupes  (oa) 
et  (53),  on  aura 

\p,        pj  dadfi        do.       dp  à^       dfi 

et  de  là  on  déduit,  en  multipliant  successiveinenl  par  3-,  --^,  puis 
ajoutant  les  équations  analogues, 

\   2  \pi        pî/   da  da. 
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Ces  relations  sont  tout  à  fail  générales  et  s'appliqueiU  à  toute 
siiriace.  Supposons  maintenant  que  l'on  ait 

elles  deviendront 

dp  [pj     °'       <jA?J       ' 

el  j'o.,  en  déduira 

C'S)  E  =  p,/(-.),        G  =  p,-.(p). 

J.es  formules  (54)  et  (55)  nous  donneront  donc 

Par  suite,  les  lignes  de  longueur  nulle  de  ta  surface,  définies  par 

seront  bien  conjuguées  par  rapport  aux  lignes  ri sjmpto tiques,  dé- 
finies par  l'équation 

C'est  ce  qu'il  fallait  démontrer,  et  l'on  voit  de  plus  qu'on  dcler- 
mine  les  unes  et  les  autres  par  des  quadratures. 

8i5.  Une  troisième  propriété  rapproche  les  surfaces  (M)  des 
surfaces  minima.  Remarquons  d'abord  que  l'aire,  dans  la  Géo- 
métrie cajleyenne  comme  dans  la  Géométrie  ordinaire,  a  sa  défi- 
nition qui  se  ramène  à  celle  de  la  longueur.  Si  l'élément  linéaire 
d'une  surface  a  pour  expression 

ds^  =  E  da^  -^  G  d^-'  '+^  iV  d'^  d{i, 
dans  l'une  et  l'autre  Géométrie  l'aire  sera  l'intégrale  double 
/  j  v^EG  -  -  F=  da  d^, 

étendue  à  la  portion  de  surface  considérée. 

Étant  admise  cette  définition  de  l'aire,  les  surfaces  nouvelles 
jouissent  relativement  à  l'aire  ca^lejenne  de  la  même  propriété 
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nue  les  s\irfaces  minima,  relativement  à  l'aire  euclidienne.  C'est 
un  point  que  l'on  établira  comme  il  suit. 

Porlons  sur  la  normale  en  un  point  M  d'une  surtace  quel- 
conque (S)  une  longueur  MM'=  e.  Les  coordonnées  du  point  M' 
seront 


Si  l'on  prend  comme  variables  les  paramètres  a,  ^  des  lig-nes 
de  courbure,  les  forznuies  (54)  à  (56)  nous  permettront  d'établir 
l'identité 

(6i)     C  rfXî-  rf^s  -^  F.  fcoss  -  ^^Vi/a^  +  Gf'coss—  ^^X'dp, 

d'où  l'on  pourrait  déduire  toute  une  généralisation  de  la  théorie 
des  surfaces  parallèles. 

Si  l'on  suppose  que  e  soit  une  fonction  infiniment  petite  de  a, 
p,  le  point  M'  décrira  une  surface  (S')  infiniment  voisine  de  la 
surface  (S)  et  l'aire  de  cette  surface  (S')  sera  représentée  par 
l'intégrale  .double 


//'"•K-iS^s)""* 


oii  l'on  néglige  le  carré  de  t.  Le  calcul  est  tout  semblable  à  celui 
que  nous  avons  donné  au  n°  i8S. 

On  voit  donc  que  la  variation  de  l'aire  de  la  surface  (S)  ne  sera 
nulle  que  si  l'on  a,  en  chacun  des  points  de  cette  surface, 


et  nous  avons  déjà  constaté  que  cette  relation  entre  les  rayons  de 
courbure  caractérise  les  surfaces  (M). 

846.  Pour  terminer  ce  Cbapitre,  nous  indiquerons  une  trans- 
formation (')qui  permet  de  transporter  en  quelque  sorte  à  la  Géo- 


(')  Cette  transformation  a  été  étudiée  avec  développement  en  diverses  parties 
de  l'Ouvrage  que  nous  avons  eité  plus  haut  [p.  479]. 
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RAPPROCHEMENTS   ET    ANALOGIES.  4()3 

mélrie  des  relations  métriques  euclidiennes,  les  propositions  que 
l'on  a  obtenues  relativement  à  la  Géométrie  de  M.  Cayley  et,  en 
particulier,  celles  qui  concernent  les  surfaces  (M).  Comme  toutes 
les  définitions  généralisées  d'angle,  de  longueur,  de  distance 
sont  fondées  sur  la  notion  du  rapport  anharmonique,  nous  pour- 
rons supposer  que  l'on  ail  ramené,  par  une  transformation  Lomo- 
graphique,  la  quadrique  fondamentale  à  être  une  sphère  (S). 
Gela  nous  permettra  d'énoncer  sous  forme  plus  claire  les  défini- 
tions et  les  résultats. 

A  chaque  point  M  de  l'espace  faisons  correspondre  l'un  des 
points  m,  m'  qui  sont  les  centres  des  sphères  de  rayon  nul  passant 
par  l'intersection  de  la  sphère  (S)  et  du  plan  polaire  de  M  par 
rapport  à  (S).  La  transformation  ainsi  définie  jouira  des  pro- 
priétés suivantes. 

A  chaque  point  M  correspondent  deux  points  m,  m';  mais  à  un 
point  m  correspond  un  seul  pointM,  admettant  pour  plan  polaire 
le  plan  radical  de  (S)  et  du  point-sphère  qui  a  son  centre  en  m. 

Les  deux  points  m,  m'  qui  correspondent  à  un  même  point  M 
sont  inverses  l'un  de  l'autre  par  rapport  à  la  sphère  (S)  et  ils  sont 
sur  la  droite  qui  joint  ie  point  M  au  centre  de  cette  sphère. 

Voici  d'ailleurs  les  formules  qui  définissent  la  transformation. 

Prenons  pour  origine  le  centre  de  la  sphère  (S)  qui  aura  alors 
pour  équation 

(6i)  x=-hY=-i-Z=-R5=o, 

et  soient  x,  y,  z  les  coordonnées  du  point  m. 

Le  plan  radical  de  la  sphère  (S)  et  du  point-sphère  m  aura 
pour  équation 

Le  pôle  de  ce  plan,  qui  doit  être  le  point  M,  se  détermine  donc 


sans  difficulté  et  l'on 

trou 

ve  pour  ses  coon 

expressions  suivantes 

X  = 

aR^a^ 

i 

^'+r^+^=+R'' 

(62) 

1 

;  y  = 
j 

3RV 

a-î--_xï-!-3i^-Rs' 

1 
z  = 

aRîj 
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Ces  formules  définissent  la  transformation.  Elle  a  deux  pro- 
priétés communes  avec  l'inversion.  D'abord  la  droite  réunissant 
les  points  qui  se  correspondent  va  passer  par  un  point  fixe.  En 
second  lieu,  le  point  M  ne  coïncide  avec  m  que  si  l'on  a 

c'est-à-dire  si  le  point  m,  est  sur  la  sphère  (S). 

Mais  si  l'on  veut  déduire  X,  y.,  z  des  relations  précédentes,  les 
résultats  sont  plus  compliqués.  On  trouvera 

et  de  là  on  déduira 

(M)  |="      ' 


^       ^       2       R±i/R2~Xî^Yî— Z' 

847.  Ail  lieu  de  nous  servir  de  ces  formules  employons  unique- 
ment la  Géométrie.  Ponr  abréger,  nous  désignerons  sous  le  nom  de 
première  figure  celle  qui  contient  les  points  M  et  sous  le  nom  de 
seconde  figure  celle  qui  contient  les  points  m,  m' .  D'après  ladé- 
finition  même  de  la  transformation,  m  et  7n' sont  les  points-sphères 
passant  par  l'intersection  de  (S)  et  du  plan  polaire  (P)  de  M  par 
rapport  à  (S).  Donc  toute  sphère  orthogonale  à  {^)  et  ayant  son 
centre  dans  le  plan  (P)  passera  nécessairement  par  les  deux 
points  m  et  m'. 

D'après  cela,  considérons  trois  points  quelconques  M,  Mi,  M, 
de  la  première  figtire  et  soient  (P),  (Pi);  (Pa)  leurs  plans  polaires 
par  rapport  à  (S).  La  sphère  (S)  orthogonale  à  (S)  et  ayant  pour 
centre  le  point  d'intersection  des  plans  (P),  (P»),  (Pa),  c'est- 
à-dire  le  pôle  du  plan  MM,  M^,  contiendra  nécessairement  les 
couples  de  points  de  la  seconde  figure  m,  m';  m,,  m\;  m^,  m\  qui 
correspondent  respectivement  à  M,  M,,  Mj.  Supposons  mainte- 
nant que  M,  M),  M^  soient  trois  points  infiniment  voisins  d'une 
surface  (U)  appartenant  à  la  première  figure.  Alors  m,  m,,  m^ 
d'une  part  et  m',  m',,  rd^  d'autre  part  seront  trois  points  infini- 
ment voisins  sur  les  deux  nappes  de  la  surface  (V)  qui  est  dans  la 
seconde  figure  l'homologne  de  la  surface  (U).  Quand  les  points 
M, ,  Ma  se  rapprochent  du  point  M,  le  centre  de  la  sphère  (S)  tou- 
jours.orthogonale  à  (S)  devient  le  pôle  du  plan  tangent  en  M  à  la 
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surface  (U).  Comme  m,,  m^  se  rapprochent  de  m  eb  m',,  m^ 
de  ml,  cette  sphère  (S)  devient  tangente  en  m,  rn'  aux  deux 
nappes  de  la  surface  (V).  Et  de  là  résulte  la  proposition  suivante, 
qui  constitue  la  meillet\re  définition  de  la  transformation  : 

A  une  surface  quelconque  (U)  de  la  première  figure  la 
transformation  fait  correspondre  la  surface  anallagma- 
tique  {V)  enveloppe  de  la  sphère  variable  gui  est  toujours  or- 
thogonale à  la  sphère  {S)  et  a  son  centre  sur  la  polaire  réci- 
proque (U')  de  (U)  par  rapport  à  (S')  ('), 

Supposons,  par  exemple,  que  la  surface  (U)  soit  un  plan,  la 
surface  (U')  se  réduira  au  pôle  de  ce  plan  et  la  surface  (V)  de- 
viendra la  sphère  orthogonale  à  (S)  passant  par  l'intersection 
de  (S)  et  du  plan.  C'est  ce  que  permettent  de  vérifier  les  formules 
données  plus  haut. 


Supposons  maintenant  que  la  surface  (U)  se  réduise  à  une 
droite  {d).  La  polaire  réciproque  de  (rf)  sera  une  droite  [d') 
et  les  sphères  variables  qui  auront  leur  centre  sur  {d!)  contien- 
dront toutes  le  cercle  (C),  orthogonal  à  (S),  passant  par  l'inter- 
section de  (c?)  et  de  (S)  {fig-  8i).  C'est  ce  cercle  qui  correspondra 


(')  Voir  pour  la  définition  des  surfaces  anallagmaLiques  [I,  p.  aSS].  Ondit  quel- 
quefois que  (S)  est  la  sphère  directrice  et  (U')  la  surface  déférente  de  l'anallagma- 
tique.  On  pourra  consulter  sur  ce  point  l'Ouvrage  cité  plus  haut  [p.  479]- 
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à  la  droite  (cl),  comme  il  est  aisé  de  le   vérifier  encore  par  les 
formules  données  plus  haut. 

Comme  la  tangente  en  m  au  cercle  va  couper  la  droite  (d)  en 
un  point  qui  est  évidemment  dans  le  plan  polaire  du  point  homo- 
logue M  de  la  première  figure,  on  voit  que,  si  l'on  considère 
dans  les  deux  figures  deux  courbes  correspondantes,  les  tan- 
gentes en  M.  et  en  m  à  ces  deux  courbes  vont  couper  en  un 
même  point  le  plan  polaire  de  M  par  rapport  à  la  sphère  (S). 
Pour  le  reconnaître  il  suffit  de  substituer  à  la  courbe  décrite  par 
le  point  M  la  droite  qui  passe  par  deux  points  infiniment  voisins 
de  cette  courbe.  On  déduit  immédiatement  de  là  que,  si  l'on  con- 
sidère non  plus  deux  courbes,  mais  deux  surfaces  correspondantes, 
les  plans  tangents  à  ces  surfaces  en  M  et  m  se  coupent  suivant 
une  droite  située  dans  le  plan  polaire  de  M  par  rapport  à  la 
sphère  (S). 

848.  Ces  propositions  étant  établies,  nous  pouvons  démontrer 
la  propriété  fondamentale  de  la  transformation  :  elle  conserve  les 
angles,  c'est-à-dire  que  les  angles  de  la  première  figure  mesurés 
par  rapport  à  la  sphère  (S)  sont  égaux  aux  angles  ordinaires 
de  la  seconde. 

Soient,  en  effet,  Ml,  Mt'  les  tangentes  à  deux  courbes  passant 
en  M  et  soient  t,  t'  les  points  où  elles  rencontrent  le  plan  polaire 
de  M.  Les  tangentes  en  m  aux  deux  courbes  correspondantes  se- 
ront les  droites  ml,  mt'.  D'ailleurs  la  droite  tt'  va  rencontrer  la 
sphère  (S)  en  deux  points  a,  a';  et  il  est  clair  que  les  deux  fais- 
ceaux de  quatre  droites 


ont  le  même  rapport  anharmonique  R. 

Mais  les  droitesM«,  Ma'  sont  des  tangentes  àla  sphère,  puisque 
M  est  le  pôle  du  plan  (P)  qui  contient  a,  a'.  L'angle  V,  mesuré 
par  rapport  à  la  sphère  (S),  des  deux  droites  M(,  M(',  c'est-à-dire 
des  deux  courbes  de  la  première  figure,  est  donc 
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qui  passe  par  l'intersection  de  (S)  et  de  (P)  et,  par  conséquent,  par 
les  points  a,  a',  ma,  ma'  sont  des  droites  allant  renconti'er  le 
cercle  de  l'infini;  et,  par  suite,  l'angle  ordinaire  des  droites  mt, 
mt'  est  aussi  égal  à 

La  proposition  est  donc  démontrée  pour  l'angle  de  deux  courbes; 
elle  subsiste  évidemment  pour  l'angle  de  deux  surfaces  ou  pour 
l'angle  d'une  surface  et  d'une  courbe. 

849.  On  peut  d'ailleurs  la  démontrer  analjliquement  de  la  ma- 
nière suivante  : 

Si  l'on  applique  la  formule  (35),  on  verra  que  la  distance  de 
deux  points  infiniment  voisins  de  la  première  figure,  prise  par  rap- 
port à  la  sphère  (S),  est  définie  par  l'équation 

)(arXi+<-A'a+ 

Faisons  usage  des  formules  de  la  transformation  et  substituons 
à  X.  Y,  Z  leurs  expressions  (63)  en  x,  y,  s.  Noiis  trouverons 

ou  plus  simplement 

Ainsi  la  transformation  a  lieu  de  telle  manière  que  l'élément 
cajlejen  cf<r  de  la  première  figure  soit  proportionnel  à  l'élément  eu- 
clidien ds  de  la  seconde.  Or,  la  définition  donnée  au  n"  572  de 
l'angle  de  deux  directions  évalué  par  rapport  à  une  forme  quadra- 
tique montre  immédiatement  que  cet  angle  subsiste  sans  modi- 
fication quand  la  forme  est  multipliée  par  une  fonction  finie 
quelconque.  11  résulte  de  là  que  l'angle  de  deux  directions  de  la 
première  figure  évalué  relativement  à  la  forme  quadratique  da, 
c'est-à-dire  l'angle  cajleyen  {n°  838),  est  identique  à  l'angle  des 
directions  correspondantes  de  la  seconde  figure  é%'alué  relative- 
ment à  ds,  c'esl-à-dîre  à  l'angle  euclidien. 
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8S0.  Les  conséquences  les  phis  importantes  de  ce  principe  de 
la  conservation  des  angles  se  rapportent  an  cas  où  les  angles  sont 
droits  et,  en  nous  souvenant  que  les  directions  à  angle  droit  dans 
la  Géométrie  cajleyenne  sont  celles  qui  sont  conjuguées  par  rap- 
port à  la  sphère  (S),  nous  pouvons  énoncer  les  propositions  sui- 
vantes : 

Si  deux  courbes  de  la  première  figure  se  coupent  et  si  les  tan- 
gentes, en  leur  point  commun,  sont  conjuguées  pai'  rapport  à  la 
sphère,  les  courbes  analîagmatiqucs  correspondantes  se  coupent  à 
angle  droit, 

Si  deux  surfaces  de  la  première  figure  se  coupent  et  si  les  plans 
tangents  en  un  de  leurs  points  communs  sont  conjugués  par  rap- 
port à  (S),  les  surfaces  an allagma tiques  correspondantes  se  cou- 
pent à  angle  droit  au  point  correspondant. 

Si  l'on  a,  dans  la  première  figure,  un  système  triple  formé  de 
surfaces  telles  que,  en  tous  les  points  communs  à  deux  surfaces,  les 
plans  tangents  soient  conjugués  par  rapport  à  la  sphère  (S),  le  sys- 
tème triple  d  anallagmatiques  correspondant  sera  formé  de  surfaces 


On  peut  indiquer  encore  ce  que  deviennent,  lorsqu'on  leur 
applique  la  transformation,  les  propriétés  signalées  plus  haut 
(n"  839)  relativement  aux  lignes  géodésiques  dans  la  Géométrie 
cajleyenne . 

D'après  la  formule  {67},  cette  transformation  fait  correspondre 
aiix  lignes  géodésiques  cayleyennes  de  la  première  figure  les 
lignes  de  la  seconde  qui  rendent  minimum  l'intégrale 


/ï-.T^ 


étendue  à  l'arc  euclidien  ds  pris  entre  deux  quelconques  de  leurs 
points.  On  peut  donc  énoncer  les  propositions  suivantes,  qui  ont 
été  développées  dans  l'Ouvrage  déjà  rappelé. 

Les  lignes  de  l'espace  qui  rendent  minimum  l'intégrale 


'■■  entre  deux  quelconques  de  leu. 
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orthogonaux  à  la  sphère  (S)  définie  par  l'équation 

Sur  une  surf  ace  donnée  (\i)  les  lignes  qui  rendent  n 
la  même  intégrale  sont  définies  par  une  propriété  différen- 
tielle, analogue  à  celle  qui  caractérise  les  lignes  géodésiques. 
La  sphère  qui  est  orthogonale  à{?>)  et  qui  a,  avec  la  courbe,  le 
contact  d'ordre  le  plus  élecé,  c'est-à-dire  qui  contient  le 
cercle  osculateur  en  un  quelconque  de  ses  points,  doit  être,  en 
ce  point,  normale  à  la  surface. 

851 .  Examinons  en  particulier  ce  que  donne  notre  transforma- 
tion appliquée  aux  surfaces  (M).  Pour  cela,  il  sera  nécessaire  de 
rappeler  une  généralisation  très  étendue  de  la  théorie  des  tan- 
gentes conjuguées  de  Dupin  ('). 

Considérons  wn  ensemble  de  surfaces  (F)  représenté  par  une 
équation  de  la  forme  suivante 

(68)  /(x,y,z,a,b,c)  =  o, 

qui  contient  trois  paramètres  arbitraires  a,  b,  c.  Tels  sont  les 
plans,  les  sphères  passant  par  on  point  fixe  ou  orthogonales  à  ime 
sphère  fixe,  etc. 

Si  l'on  veut  que  les  surfaces  (F)  soient  tangentes  à  une  surface 
donnée  (A),  on  aura  à  établir  une  certaine  relation 
f(a,b,c)^<,, 

qui  réduira  à  deux  le  nombre  des  paramètres  contenus  dans  l'é- 
quation (68).  Supposons,  par  exemple,  que  l'on  élimine  C  ;  l'équa- 
tion des  surfaces  (F)  qui  sont  tangentes  à  (Â)  prendra  Sa  forme 

(69)  ^{x,y,z,a,b)^o, 

où  a  et  è  seront  entièrement  arbitraires. 

Cela  posé,  supposons  que,  lorsqu'on  se  déplace  à  partir  d'un 
point  quelconque  M  de  (A)  dans  une  direction  M  [j.,  la  surface  (F) 

C)  Voir  le  Mémoire  sur  tes  solutions  singulières  des  équations  ans:  dérivées 
partielles  du  premier  ordre  inséré  par  l'auteur  au  tome  XXVII  des  Mémoires 
présentés  par  divers  savants  à  l'Académie  des  Sciences  de  l'Institut  de 
France,  §  10. 
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relative  au  point  M  soit  coupée  par  la  surface  (F)  rolaLÎveau  poiul 
infinimeDl  voisin  suivant  une  courbe  admettant  en  M  la  tangente 
M|ji'.  La  relation  entre  tes  deux  tangentes  M[i,  Mjj.'  sera  évidem- 
ment ho  m  o  graphique,  mais  elle  sera  de  plus  involutive;  c'est- 
à-dire  que,  si  l'on  se  déplace  suivant  la  direction  My.'  (au  lieu 
de  MfJi),  l'intersection  des  deux  surfaces  (F)  infiniment  voisines 
correspondantes  sera  tangente  à  Mp.  (au  Heu  de  Mjjl'). 

4dmeltons  cette  proposition,  pour  la  démonstration  de  laquelle 
nons  renverrons  au  Mémoire  cité,  et  qui  donne  évidemment  la 
théorie  de  Dupln  quand  les  surfaces  (F)  se  réduisent  aux  plans 
tangents  de  (A).  Nous  remarquerons  seulement  que,  par  sa  nature 
même,  la  relation  entre  deux  directions  conjuguées  ainsi  définies 
subsiste  quand  on  eifectue  une  transformation  ponctuelle  quel- 
conque, poiirvn  qu'aux  surfaces  (F)  on  substitue  les  transformées 
(F')  de  ces  surfaces  dans  la  transformation  considérée. 

D'après  cela,  considérons  les  surfaces  {M')  qui  dérivent  des 
surfaces  (M)  parla  transformation  que  nous  avous  définie  au  n**846. 

Nous  voyons  tout  de  suite,  d'après  la  formule  (67),  qu'aux  lignes 
de  longueur  nulle  (cajleyenne)  des  surfaces  (M)  correspondent 
des  lignes  de  longueur  nulle  (euclidienne)  dans  les  surfaces  (M'). 
Ces  lignes  étaient  conjuguées  par  rapport  à  (M);  elles  le  seront 
aussi  sur  la  surface  (M'),  pourvu  que,  dans  la  définition  des 
tangentes  conjuguées,  on  substitue  aux  plans  tangents  de  (M) 
les  sphères  orthogonales  à  (S)  qui  leur  correspondent  dans  la 
transformation.  Voilà  donc  une  propriété  géométrique  qui  per- 
mettrait de  définir  directement  les  surfaces  (M'). 

D'autre  part,  toujours  d'après  la  formule  {^']),  à  l'aire  prise  dans 
le  sens  de  la  Géométrie  cayleyenne  de  la  surface  (M)  correspondra, 
en  laissant  de  côté  un  facteur  constant,  l'intégrale 


// 


relative  à  la  surface  (M'),  rfS  désignant  l'élément  d'aire  euclidien 
de  cette  surface.  Les  surfaces  (M')  seront  donc  celles  pour  les- 
quelles cette  intégrale,  étendue  à  toute  la  portion  de  surface  com- 
prise dans  un  contour  donné,  aurait  sa  variation  première  égale  à 
y.éro. 

.\oiis  nous  contenterons  de  remarquer  ici  qu'en  elïTectuant  une 
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ion  dont  Je  pôte  serait  sur  la  sphère  (S),  on  pourrait  rédui 
cette  intéf^ale  à  la  forme  plus  simple 


m 


z  désignaiiL  la  distance  s  un  plan  fixe  qui  serait  Vi 
sphère  (S). 


FIN  DE  LA  THOISIÈME  PARTIE 
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LIVRE  VII. 

LA    DÉFOnUATlON    DES    SUEFACES. 

CHAPITRE  I. 

Les  paramètres  différentiels 

Formules  élémentaires  relatives  à  deux  courbes  tracées  sur  une  surface. 

—  Définition  des  paramètres  différentiels  du  premier  ordre  Atp,  A  (;p,  i^), 
6((j),  "(i).  —  Paramétre  du  second  ordre  A^ç;  méthode  de  M.  Beltrami; 
formule  analogue  à  celle  de  Green.  —  Expression  du  rayon  de  cour- 
bure géodésique  d'une  courbe  an  moyen  des  paramètres  différentiels. 

—  Les  formations  de  M.  Beltrami  permettent  d'obtenir  tous  les  inva- 
riants différentiels  de  l'élément  linéaire.  —  Emploi  des  paramétres 
différentiels  dans  la   solution  de   divers  problèmes   où  il   s'agit  de 

l'élément  linéaire  k  une  forme  spéciale.  —  Calcul  des  para- 
3  différentiels  des  fonctions  les  plus  simples.  —  De  l'emploi  de 
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l'iavariant  du  second  ordre  dans  l'étade  du  pvobtémo  de  la  représen- 
tation conforme  et  des  systèmes  isothermes.  ~  Démonstration,  due  à 
M.  Beltrami,  du  théorème  de  Gauss  relatif  à  l'expression  de  la  conr- 
buve  totale. 

CHAPITRE  H. 

Solution  d'an  problème  fondamental  :  reconnaître   si   deux  surfaces 

sont  applicables  l'une  sur  l'autre 

Deux  surfaees  pour  lesquelles  la  courbure  totale  est  constante  et  a  la 
même  valeur  sont  toujours  applicables  l'une  sur  l'autre;  mais  on  ne 
sait  réaliser  cette  application  des  deuï  surfaces  l'une  sur  l'autre  que 
dans  le  cas  où  la  courbure  totale  est  nulle.  —  Si  l'on  savait  déterminer 
les  géodésiques  des  deux  surfaces,  on  poarrait  réaliser  l'application  ; 
mais  la  détermination  de  ces  géodésiques  dépend  de  l'intégration  d'une 
équation  de  Riccaii.  —  Méthode  permettant  de  reconnaître  si  deux  sur- 
faces à  courbure  variable  sont  applicables  l'une  sur  l'autre.  —  Cas  gé- 
néral. —  Emploi  des  paramètres  différentiels.  —  Cas  particulier  où  les 
courbes  sur  lesquelles  la  courbure  totale  conserve  une  même  valeur 
sont  parallèles  tes  unes  aux  autres.  —  Cas  plus  spécial  encore  oit  ces 
courbes  forment  en  outre  une  famille  isotherme  ;  les  surfaces  sont  alors 
applicables  sur  des  surfaces  de  révolution  —  Étude  de  deux  pro- 
blèn  \  -ticuliers;  recherche  des  surface  réglées  qu  sont  appi 
cabl  des  surfaces  de  révolution;  recher  he  de    su  faces  gauche 

qu  pplicables  sur  une  autre  surface  réotce    ans  que  les  g  ne 

etiiignes  soient  des  courbes  co    e  pon  I  1      1 


CHAPITRE  III. 

Les  fo  n    les  de  (j     ss     

Etude  du  commen  einent  du  Mémoire  de  Gauss.  —  Introduction  des 
déterm  nan  s  D  D  D",  —  Expression  de  DD"—  H"  en  fonction  des 
coeff  c  e  ts  qu  entrent  dans  l'élément  linéaire  et  de  leurs  dérivées.  — 
Relat  ons  d  ffére  elles  entre  D,  D',  D"  et  les  coefficients  de  l'élément 
1  nea  e  —  Rapprochement  avec  les  formules  de  M.  Codazzi.  —  Équa- 
t  ons  d  ffé  e  t  elles  des  lignes  asympto tiques,  des  lignes  de  courbure, 
équat  on  au  rayons  de  courbure  principaux  écrites  au  moyen  des 
q  an  tés  D  D  D  —  Équations  aux  dérivées  partielles  du  second 
ordre  auxquelles  satisfont  les  coordonnées  rectangulaires  d'un  poiul  de 
la  irf  e  lorsq  on  connaît  D,  D',  D".  —  Équation  aux  dérivées  par- 
t  elles  qu  déte  m  ne  les  surfaces  admettant  un  élément  linéaire  donné. 
—  Le  caracté  st  ques  de  cette  équation  sont  les  lignes  asymptotiques 
de  la  surface. 

CHAPITRE  IV. 

Équation  aux  dérivées  partielles  des  surfaces  applicables  sur  une  surface 

donnée 

Méthode  directe  perm.ettant  d'obtenir  immédiatement  l'équation  aux 
dérivées  partielles  dont  dépend  la  recherche  des  surfaces  applicables 
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siiv  une  surface  donnée.  —  Remarque  de  Bour  sur  une  intégrale 
première  de  cetto  équation  —  Autres  méthodes  conduisant  à  ^a  même 
équation.  —  Emploi  des  paramètres  difFérentiels  de  M.  Beltrami.  — 
Développement  de  l'équation  lorsqu'on  choisit  dilTérents  systèmes  de 
coordonnées.  Cooïdonnées  symétriques.  —  Courbes  parollèies  et  leurs 
trajectoires  ortliogonalea.  —  Cas  oft  la  surface  est  définie  par  son 
équation  en  coordonnées  rectîlignes. 

CHAPITRE  V, 

Étude  de  l'équation  aux  dérivées  partielles  dont  dépend  le  problème  de 

la  déformation 263 

Notions  préliminaires  sur  les  équations  du  second  ordre  qai  sont  hnéaires 
par  rapport  à  r,  s,  t,  rt  —  S'.  —  Problème  de  Cauohy.  —  Définition 
précise  des  caractéristiques.  —  Théorie  géométrique  de  l'intégration, 
reposant  sur  les  propriétés  des  caractéristiques.  —  Application  à 
quelques  exemples  simples,  —  ttutle  particulière  de  l'équation  dont 
dépend  le  problème  de  la  déformation.  —  On  peut  énoncer  ici  le  pro- 
blème de  Cauchj  sous  la  forme  suivante  :  Déformer  la  surface  de  telle 
manière  qu'une  courbe  tracée  sur  elle  prenne  une  forme  donnée  à 
l'avance.  —  Propriété  remarquable  des  asympto tiques.  —  Problèmes 
divers.  —  Déformer  une  surface  de  telle  manière  qu'elle  puisse  s'in- 
scrire dans  une  développable  donnée,  suivant  une  courbe  donnée.  — 
Nouvelles  manières  de  poser  le  problème  de  la  déformation.  —  Équa- 
tions simultanées  auxquelles  doivent  satisfaire  les  paramétres  des 
deux  familles  d'aaymptotiques.  —  Démonstration  de  diverses  proposi- 
tions suc  les  asymptotiques  et  les  surfaces  gauches.  —  Équations  simul- 
tanées auxquelles  satisfont  les  coordonnées  curvilignes,  considérées 
comme  fonctions  des  paramètres  des  deux  familles  d 'asympto  tique  s. 
—  Application  à  un  cas  particulier, 

CHAPITRi;  VI. 

Déformation  des  surfaces  gauches 2g3 

Elément  linéaire  des  surfaces  gauches.  —  Surfaces  dont  les  génératrices 
vont  rencontrer  le  cercle  de  rinfini.  —  Surfaces  qui  admettent  un  plan 
directeur  tangent  au  cercle  de  l'infini.  —  Détermination  complète  de 
toutes  les  surfaces  gauches  admettant  un  élément  linéaire  donné.  — 
Différents  problèmes  relatifs  à  ces  surfaces,  —  Autre  méthode  fondée 
sur  l'emploi  des  formules  de  M.  Codaizi.  —  Questions  diverses  rela- 
tives aux  lignes  asymptotiques  et  aux  lignes  de  courbure.  —  Propriétés 
de  la  ligne  de  striction.  —  Surfaces  réglées  applicables  sur  les  surfaces 
de  révolution.  —  Il  y  a,  dans  ce  cas,  une  relation  linéaire  entre  les 
deux  courbures  de  la  ligne  de  striction. 
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CHAPITRE  VU. 

Les  théorèmes  de  M.  Wsiiigarteii 3i6 

Rappel  des  formules  relatives  ao  système  de  coordonnées  formé  par  les 
lignes  de  courbare.  —  Relations  entre  les  rayons  de  courbure  et  la 
représentation  sphérique.  —  Premier  théorème  de  M.  Weingarten  : 
Pour  déterminer  une  surface  dont  les  rayons  de  courbure  sont  liés  par 
une  relation,  il  faut  ramener  à  une  certaine  forme  l'élémeot  linéaire 
de  la  sphère.  —  Applications  :  surfaces  canaux;  surfaces  minima.  — 
Nouvelle  cSasse  de  surfaces  découverte  par  M.  WeiogarLen.  —  Intégra- 
tion d'une  équation  aux  dérivées  partielles.  —  Second  théorème  de 
M.  Weingarten.  —  Propositions  générales  relatives  à  la  développée  d'une 
surface.  —  Les  deux  nappes  de  la  développée  d'une  surface  W,  c'est- 
à-dire  d'une  surface  dont  les  rayons  de  courbure  sont  fonctions  l'un 
de  l'autre,  sont  applicables  sur  une  surface  de  révolution  dont  l'élé- 
ment linéaire  dépend  seulement  de  la  relation  entre  les  rayons  de 
courbure.  —  Réciproque  et  démonstrations  géométriques  de  M.  Bel- 
trami.  —  Applications.  —  On  sait  déterminer  toutes  les  surfaces  appli- 
cables sur  le  paraboloïde  de  révolution. 

CHAPITRE  Vilt. 

La  surface  des  centi-es  de  courbure.  Propriétés  générales 33^ 

Rappel  de  différentes  propositions  relatives  aux  deux  nappes  de  la  dé- 
veloppée. —  Formules  relatives  à  chacune  de  ces  nappes  :  élément 
linéaire,  lignes  asymptotiqoes,  lignes  de  courbure,  rayons  de  courbure 
principaux.  —  Propositions  relatives  au  contact  de  deux  surfaces; 
existence  de  relations  entre  les  éléments  du  même  ordre  des  deux 
nappes  de  la  développée.  —  Recherche  de  ces  relations  dans  le  cas  du 
second  ordre.  —  ParaboloVde  des  huit  droites.  ~  Théorème  de 
M.  Ribaucour  relatif  au  cas  où  les  lignes  de  courbure  se  correspondent 
sur  les  deux  nappes  de  la  développée.  —  Généralisation  de  certaines 
propriétés  de  la  développée.  —  Théorèmes  de  MM.  Beltrami  et 
Laguerre  relatifs  à  des  droites  entrainées  dans  le  mouvement  de  dé- 
formation d'une  surface.  —  Proposition  de  M.  Ribaucour  relative  à  des 
courbes  situées  dans  les  plans  tangents  d'une  surface  donnée. 

CHAPITRE  J\. 

Propriétés  diverses  des  surfaces  W 35^ 

Première  propriété  ;  Théorème  de  M.  Halphen,  relation  entre  les  cour- 
bures totales  des  deux  nappes  de  la  développée.  —  Deuxième  propriété  : 
Détermination  par  de  simples  quadratures  des  lignes  de  courbure  de 
toute  surface  W,  remarque  de  M.  Weingarten.  —  Troisième  pro- 
priété, duc  à  M.  Ribaucoui  les  lignes  asymptotiqnes  se  correspondent 
sur  les  deux  nappes  de  la  développée;  la  véritable  origine  de  cette 
remarquable  proposition  se  trouve  dans  le  fait  que  les  asymptotiques 
sont  les  caractéristiques  de  l'équation  aux  dérivées  partielles  dont  dé- 
pend le  problème  de  la  déformation  d'une  surface.  —  Propriélé  géomé- 
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